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 Для розв’язання задачі, де група БПЛА має виконувати 

розпізнавання структурних об’єктів в режимі реального часу, потрібно 

використовувати більш точніші засоби та засоби, які суттєво 

автоматизовуватимуть сам процес. Тому, перспективним напрямом для 

дослідження є використання самоорганізованих систем. Для створення 

самоорганізованої системи управління групою БПЛА використано 

технологію отримання вхідних даних для побудови маршрутів Real Time 

Kinematic (RTK). 

 Інтегрована архітектура розроблюваної системи подана 

узагальненою схемою основних складових на рисунку 1.1. Для оцінювання 

якості планування обльоту групи БПЛА розроблені критерії якості 

планування, а саме: 1) виконання завдання за найменший час; 2) відстань 

під час виконання переміщення у робочому середовищі; 3) ресурси 

апаратних пристроїв; 4) кількость даних, яку БПЛА може опрацювати під 

час роботи у режимі реального часу. Для самоорганізованої системи 

кількість БПЛА, дальність польоту, мінімальний радіус розвороту, 

діапазон швидкостей визначено, як вхідні дані. Розподілення цілей між 

декількома БПЛА, послідовність проходження кожним БПЛА підмножини 

цілей та спосіб переміщення до кожної робочої області визначено, як 

характерні властивості у задачах планування маршрутів. Згідно 

сформованих вимог до самоорганізованої системи управління декількома 

БПЛА, на основі функцій системи та її характеристик архітектуру 

розроблюваної системи синтезувано у вигляді сукупності декількох 

компонентів: формування групи БПЛА, ―розумна‖ система планування 

маршрутів, система самовідновлювання, система планування роботи та 

система управління і моніторингу. 
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Результатом виконання самоорганізованої 

системи є об'єднаний відеоряд, який надалі 

подається на модуль розпізнавання та 

обчислення кількості структурних об’єктів. 

Врахування таких складових в моделі 

інформаційної системи є основою її архітектури. 

В межах самоорганізованої системи 

передбачено задання пунктів призначення 

(іншими словами, точок в розглядуваному 

середовищі), які кожен безпілотник повинен 

досягти в межах свого сегмента та відмітити на 

утвореній мапі. 

Рисунок 1.1 - Мережева  

схема кінематики  

реального часу 

 Важливим елементом модуля побудови маршрутів є розроблені 

механізми для утворення самостійних дій у плануванні траєкторій у 

координатному просторі.  
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