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Введение
В современном мире дроны используются в различных областях, таких как геодезия, сельское хозяйство, мониторинг природных катастроф и многое другое. Однако, дальность передачи сигнала управления дроном ограничена, что затрудняет его использование на больших расстояниях. Для решения этой проблемы был разработан автономный комплекс постоянного контроля управления одноразового дрона. 
Автономный комплекс постоянного контроля управления дрона «Уран-2» был разработан для решения проблемы отсутствия постоянного контроля управления дронов, которые приводят к ослаблению сигнала по мере его отдаленности и приближения к земле. Из-за чего возникают дополнительные траты при его потере.  
Проект включает изучение аналогов и проблем, выбор источника питания, создание 3D модели в Компасе, создание рендеринга и чертежей. В результате была создана простая в эксплуатации и настройке полезная модель, которая обеспечивает непрерывный контроль управления дроном на больших расстояниях и в условиях, когда дальность передачи сигнала ограничена. Разработанный «Уран-2» является более эффективным и удобным решением по сравнению с существующими системами контроля дронов. 
Целевая аудитория:
Геодезические 	компании: «Росгеокадастра», «Геоэксперт», 
«Кадастровая палата». 
Нефтегазовые компании: «Газпром», «Роснефть», «ЛУКОЙЛ». 
Правоохранительные органы: МВД, ФСБ, ФСО. 
Промышленные предприятия: «Газпром нефть», «Норникель», 
«Северсталь». 

Проблема: Отсутствие постоянного контроля управления дронов. Приводят к ослаблению сигнала по мере его отдаленности. Из-за чего возникают дополнительные траты при его потере. 
Цель: разработать концепцию, позволяющую обеспечить постоянный контроль управления дроном. 
Задачи: 
1.Изучение аналогов и проблем 
2.Создание 3D модели в Компасе 
3.Создание рендеринг и чертеж 





Аналоги существующих решений
Таблица 1 – Сравнения систем 
	Название
	«Уран-2»
	Starlink
	Глонасс
	Сотовая связь
	Радио связь

	РЭБ 
(радиоэлектро нная борьба) 
	- 
	- 
	- 
	- 
	- 

	стоимость 
	+ 
	- 
	- 
	+ 
	+ 

	дальность 
	+ 
	+ 
	+ 
	- 
	+ 

	реализация 
	+ 
	- 
	- 
	+ 
	- 


 
Системы контроля дронов с помощью ГЛОНАСС: 
Система контроля дронов с помощью ГЛОНАСС — это система, которая использует спутниковую навигацию для управления дронами. Она позволяет программировать маршруты полета и точно контролировать положение дрона в реальном времени. 

 Плюсы системы контроля дронов с помощью ГЛОНАСС: 
· Высокая точность управления; 
· Возможность программирования маршрута полета; 
· Высокая мобильность. 
 
Минусы системы контроля дронов с помощью ГЛОНАСС: 
· Ограниченная точность в закрытых помещениях или вблизи высоких зданий; 
· Возможность помех от других ГЛОНАСС-устройств. 
· Отсутствие возможности управления дроном по высоте. 

Сотовая связь: 
Сотовая связь — это технология передачи голосовой и данных через сотовую сеть, которая использует радиочастотные сигналы для связи между устройствами. Вот некоторые из ее преимуществ и недостатков: 

Плюсы: 
· Доступность: сотовая связь покрывает большую часть нашей планеты, что делает ее доступной для большинства людей. 
· Подвижность: с помощью сотовой связи можно оставаться на связи в любой точке мира, где есть сигнал. 
· Удобство: сотовая связь позволяет быстро и легко обмениваться информацией, включая голосовые сообщения, текстовые сообщения, фотографии и видео. 
 
Минусы: 
· Стоимость: использование сотовой связи может быть дорогим, особенно при использовании в роуминге или при высоком потреблении данных. - Дальность: дальность передачи сигнала ограничена, особенно в густонаселенных районах или в зданиях. 
· Зависимость от сети: если сеть недоступна или перегружена, то связь может быть нарушена. 
· Есть риск запеленговать оператора 
 
Starlink: 
Она предназначена для обеспечения высокоскоростного доступа в Интернет в любой точке мира, включая те, где нет возможности использовать кабельную или оптическую линию связи.  
 
Плюсы Starlink: 
· Высокая скорость интернета (до 150 Мбит/сек); 
· Возможность подключения в любой точке мира; 
· Низкая задержка (от 20 до 40 мс), что обеспечивает быстрый отклик при использовании интерактивных приложений; - Не зависит от местной инфраструктуры связи; 
· Надежность и стабильность связи. 
 
Минусы Starlink: 
· Высокая стоимость оборудования (около $500 за приемник и $100 за месячную подписку); 
· Необходимость прямой видимости на спутник, что может быть затруднительно в густонаселенных районах или в лесистых зонах; 
· Возможность перегрузки сети при большом количестве пользователей. 
 
Радиосвязь: 
Радиосвязь – это технология беспроводной передачи информации (сигналов), где в качестве носителя используются электромагнитные волны, которые могут свободно распространяться в пространстве. Стоимость использования радиосвязи зависит от используемых устройств и протоколов связи, а также от места и условий эксплуатации 
 
Плюсы радиосвязи: 
· Широкий охват территории; 
· Низкая стоимость оборудования и эксплуатации; 
· Высокая надежность связи. 
Минусы радиосвязи: 
· Ограниченная пропускная способность; - Возможность помех от других радиоустройств; 
· Низкая скорость передачи данных. 
 
«Уран-2»: 
Анализ существующих решений показал, что некоторые системы контроля дронов требуют постоянного присутствия человека для контроля и не обеспечивают надежную работу на больших расстояниях и в условиях, когда дальность передачи сигнала ограничена. 
Разработанный автономный комплекс позволяет решить эти проблемы. 
 
Также стоит отметить, что существующие решения могут быть дорогостоящими и сложными в установке и настройке. В то же время, разработанный «Уран-2» имеет простую конструкцию и может быть установлен и настроен на месте без особых затрат. 
 
В том числе «Уран-2» будет установлен на колесный дрон, который представляет из себя станцию в виде подвижной платформы «Уран-2» с контейнером. Конструкция контейнера подразумевает размещение различного оборудования в зависимости от цели эксплуатации: ретранслятор, зарядка, накопление энергии и т.д. Благодаря этой платформе он может быстро развернуться и быстро свернуться для изменения дислокации. 
 
Кроме того, «Уран-2» имеет высокую мобильность и может быть быстро перемещен в нужное место для контроля дрона. Это особенно важно в случаях, когда необходимо быстро реагировать на изменяющиеся условия. 
 
Таким образом, разработанный «Уран-2» постоянного контроля управления одноразового дрона является более эффективным и удобным решением по сравнению с существующими системами контроля дронов. 
 
Пошаговая реализация проекта
 
1. Упрощённая работа
Дата: 03.09.2024-07.09.2024
Проделанная работа:
Разработка концепции автономного комплекса постоянного контроля управления дрона. Изучение литературы и исследование методов контроля дронов на больших расстояниях, учитывая ограничения дальности передачи сигнала.

Результат:
Создана основная концепция проекта, определены ключевые технологии и подходы для эффективного контроля дронов.

2. Разработка схемы энергоснабжения

Дата: 07.09.2024-10.09.2024

Проделанная работа:
Разработка концепции энергоснабжения для «Уран-2», включающей электрогенератор, солнечные батареи, лебёдку и трос для электроснабжения.
Проектирование зонт, позволяющего поднимать оборудование без значительных затрат энергии, в отличие от традиционных систем с тяговыми винтами.

Результат:
Создана эффективная схема энергоснабжения, обеспечивающая автономность работы комплекса.
 
3. Создание 3D-модели

Дата: 10.09.2024-15.11.2024

Проделанная работа:
Создание 3D-модели автономного комплекса в программе Компас.
Модель включает:
Шар, наполненный гелием и покрытый экранирующей тканью.
Ретранслятор, расположенный под шаром.
Вентиляторы для балансировки шара при ветре.

Результат:
Завершена детальная 3D-модель, готовая к дальнейшему тестированию и физической реализации.
 
4. Завершающий этап создания 3D модели

Дата: 15.11.2024-20.12.2024

Проделанная работа:
Завершение всех ключевых компонентов 3D-модели, включая раму, короб, ходовую часть, подъёмный механизм и электронную составляющую.
Оптимизация модели для физической реализации и тестирования.

Результат:
Готовая 3D-модель, которая будет использована для создания прототипа.

5. Физическая реализация

Дата: 15.01.2025-05.04.2025

Проделанная работа:
Начало сборки физического прототипа на основе 3D-модели.
Интеграция всех компонентов: рамы, коробки, ходовой части, подъёмного механизма и электроники.

Результат:
Создан физический прототип комплекса «Уран-2», готовый к тестированию.

6. Настройка электронной составляющей

Дата: 05.04.2025-30.05.2025

Проделанная работа:
Настройка систем управления, передачи данных и системы обнаружения препятствий.
Проведение тестирования на стабильность связи и работоспособность всех систем.

Результат:
Электронная составляющая настроена и протестирована, комплекс «Уран-2» готов к полевым испытаниям.

7. Результат проекта

Проделанная работа:
Подготовка итогового отчёта, включающего описание концепции, 3D-модели, схемы энергоснабжения и результаты тестирования.
Рекомендации по дальнейшему развитию проекта и его коммерциализации.

Результат:
Завершённый проект «Уран-2», представляющий собой эффективное решение для автономного контроля дронов на больших расстояниях. 
Система обеспечивает безопасность, стабильную связь и возможность автоматической зарядки, что открывает новые горизонты для мониторинга в различных областях.
 
Материально-техническое обеспечение
 
Для реализации проекта «Уран-2» необходимы следующие компоненты:
1. Лазерный станок  
Необходим для точной обработки деталей и создания необходимых элементов конструкции.

2. 3D-принтер  
Используется для изготовления прототипов и окончательных деталей комплекса, что позволяет быстро вносить изменения в проект.

3. Крепеж  
Разнообразные крепежные элементы, такие как болты, гайки, шайбы и другие, необходимы для надежного соединения всех компонентов конструкции.

4. Электронная составляющая  
Включает в себя:
– Микроконтроллеры для управления всеми системами,
– Сенсоры для обнаружения препятствий и мониторинга состояния дрона.
– Приемники и передатчики для беспроводной связи.

5. Компоненты  
– Муфты: Для соединения механических частей и передачи вращательного момента.
– Подшипники: Обеспечивают плавное движение вращающихся частей и уменьшают трение.

Применение и преимущества:
Разработанный комплекс является более эффективным решением по сравнению с существующими системами контроля дронов благодаря:
– Высокой мобильности: Возможность быстрого развертывания и перемещения.
– Простоте установки: Легкость в установке без сложных настроек.
– Надежности: Устойчивость к затрудненным условиям работы и большой дальности действия.



Описание результата проекта

Система «Уран-2» дроном позволяет автономно выполнять заданные миссии, а система обнаружения и избегания препятствий обеспечивает безопасность перемещения в пространстве. Разработанная система передачи данных обеспечивает стабильную связь на больших расстояниях, а система автоматической зарядки позволяет зонтуретранслятор продолжать работу без прерываний.  
 
Результатом реализации проекта стал комплекс «Уран-2» ретранслятор, способный контролировать дрон на больших расстояниях и в сложных условиях ландшафта. Это эффективное решение, которое может быть применено в различных областях, где необходим мониторинг на большие расстояния. 
 
Ретранслятор играет важную роль в усилении сигнала и обычно устанавливается на возвышенности для обеспечения прямой видимости с дроном. Автономный комплекс постоянного контроля управления одноразового дрона состоит из шара, наполненного гелием и покрытого экранирующей тканью, под которым располагается ретранслятор. Система стабилизации расположения зонта в пространстве срабатывает при порывах ветра, а вентиляторы на шаре поддерживают его баланс. Трос, содержащий провода для подачи энергии, подключен к ретранслятору и исходит из базы «Уран-2» с генератором электроэнергии. 
 
Запуск ретранслятора происходит автоматически, минимизируя риски для человека. Кроме того, возможно установить систему «Уран-2»  колесный дрон для быстрого развертывания и изменения дислокации. Этот проект представляет собой значимый шаг в развитии технологий дронов и открывает новые возможности для мониторинга на большие расстояния. 
 
Оптимизация системы энергоснабжения позволяет увеличить ее эффективность и уменьшить затраты на энергию, а система контроля качества обеспечивает проверку работы дрона и ретранслятора на соответствие установленным стандартам.  
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Приложения 
 
1. https://cloud.mail.ru/public/W2WR/pDY8tfWiu 
2. https://cloud.mail.ru/public/mA6z/7H18T6139 

Таблица 2 – Экономическая обоснованность 

	Наименование
	Цена (рублей)
	Всего

	База
	3480
	67180

	Шар 
с экранирующей тканью
	12000
	

	Баллон с гелием
	3000
	

	4 вентилятора
	14400
	

	Лебедка
	8500
	

	Ретранслятор
	12000
	

	Солнечные батареи
	13800
	


 
 
 










 
Чертеж 1 – вид со всех сторон  
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