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本文件主要起草人：
农用无人驾驶航空器 集群作业系统
1　 范围
本文件规定了农用无人驾驶航空器集群作业的技术要求、检验方法。
本文件适用于农用无人驾驶航空器集群作业。
2　 规范性引用文件
下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中，注日期的引用文件，仅该日期对应的版本适用于本文件；不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本文件。
NY∕T 3213植保无人飞机 质量评价技术规范
3　 术语和定义
NY∕T 3213界定的以及下列术语和定义适用于本文件。
集群作业
多架农用无人驾驶航空器在同一系统下完成指定任务。
机具响应时间
控制系统发出命令后，农用无人驾驶航空器的响应时长。
4　 技术要求
控制系统
4.1.1 控制系统的界面实时显示所有控制植保无人驾驶航空器的状态、位置信息。
4.1.2 所有机具通过一个控制系统进行集群作业。
4.1.3 机具航线重叠时，控制系统将机具进行控制规避。
4.1.4 控制系统保存集群作业数据，并完成作业任务的实时更新。
集群要求
4.4.1 控制系统可控制的植保无人驾驶航空器数量≥5架。

4.4.2 控制系统下发控制任务后，植保无人飞机的响应时间≤0.5s。
4.4.3植保无人驾驶航空器起飞、降落具备提醒功能。
4.4.4 植保无人驾驶航空器返航的降落点与起飞点距离≤1m。
失控保护
4.5.1 植保无人驾驶航空器失控后可自行返降，降落点与起飞点距离≤1m。
4.5.2 植保无人驾驶航空器失控后返航具有自主规避的功能。
5　 检验方法
用户界面检查
检查多机协同系统，应满足4.1.1要求。
多机协同
5.2.1在实验场地内预设五架植保无人机作业任务，各无人机的作业航线不小于5m，航线高度不小于5m，飞行速度为3m/s~5m/s。

5.2.2在额定起飞质量条件下，将集群机具放置各标记的起飞点。

5.2.3通过多机协同作业系统操控植保无人驾驶航空器，检查控制系统是否满足4.1.2要求。

5.2.4确定各机具与控制系统的响应时间满足4.4.2的要求。

5.2.5依次下发作业任务，按照自主模式沿航线飞行，检查机具起飞点是否具备提醒功能，检查控制系统是否满足4.1.3和4.14的要求。

5.2.6等待各机具降落，确定各机具降落时具备提醒功能，并测量各机具的降落点与起飞点的距离，应能满足4.4.4的要求。
失控保护
5.3.1在实验场地内预设五架植保无人机作业任务，各无人机的作业航线不小于5m，航线高度不小于5m，飞行速度为3m/s~5m/s。

5.3.2在额定起飞质量条件下，将集群机具放置各标记的起飞点。

5.3.3模拟失控状态，检查植保无人驾驶航空器是否实现了自主返航，未发生碰撞事故；

5.3.4等待各机具降落，测量各机具的降落点与起飞点的距离，应能满足4.5.2的要求。
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