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З розвитком технологій та підвищенню обчислювальної спроможності у мікропроцесорів 

постала потреба в обробці великих масивів інформації, використання баз знань для генерації 

направленої діяльності - це призвело до створення інтелектуальних систем. 

Під інтелектуальною системою розуміють об'єднану інформаційним процесом структуру 

технічних засобів і програмного забезпечення, котрі працюють у взаємозв'язку з оператором 

або незалежно від нього; здатну на основі відомостей і знань при наявності мотивації 

синтезувати, генерувати рішення про дію та знаходити ефективні шляхи вирішення завдань[1]. 

Виділяється декілька засобів для створення інтелектуальних систем керування: 

- експертні системи; 

- штучні нейронні мережі (artificial neural networks); 

- нечітка логіка (fuzzy logic); 

- еволюційні методи і генетичні алгоритми (genetic algorithms). 

Використання штучних нейронних мереж дозволяє розв’язати задачі керування 

нелінійними ОК шляхом створення адаптивних САК з навчаємим нейрорегулятором. При 

адаптації навчання використовується для отримання інформації про стан і характеристики 

САК, що необхідні для оптимального керування в умовах невизначеності. Тобто адаптація 

тотожна оптимізації в умовах недостатньої інформації. 

Квадрокоптери є універсальними пристроями спостереження або виконувачами примітивних 

задач. Завдяки стабільності у повітрі та можливості переміщення у трьох основних напрямках 

вони стають ідеальними пристроями для цих видів робіт.[2-4] 

Однією з основних функцій квадрокоптерів є можливість здійснювати аеріальні зйомки. Вони 

оснащені вбудованими камерами або кріпленнями для камер, які дозволяють знімати відео та 

фотографії з висоти. 
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Для безпілотних систем дуже поширена концепція використання штучного інтелекту в різних 

областях, у тому числі й в управлінні, де забеспечується адаптивність, самонавчання та здатність 

до прийняття рішень у реальному часі. Завдяки цьому такі системи можуть ефективно реагувати 

на зміни навколишнього середовища, компенсувати похибки сенсорів і підтримувати 

стабільність польоту навіть у складних умовах. 

З боку функціональних аспектів відмічаються як приклад декілька напрямків використання: 

- розпізнавання середовища; 

- стабілізація польоту; 

- навігація в середовищі; 

- системи комунікації. 

Інтелектуальні системи можуть застосовуватися для розпізнавання та навігації в 

навколишньому середовищі за допомогою технологій комп’ютерного зору, LIDAR, GPS та 

інерціальних вимірювальних одиниць (IMU). Такий підхід забезпечує здатність безпілотного 

літального апарата аналізувати рельєф місцевості, будувати оптимальні траєкторії руху, а також 

визначати й відстежувати задані об’єкти або області спостереження[6-10]. 

Все частіше використовують інтелектувальні системи керування для стабілізації польоту 

квадрокоптера разом з класичними як PID або LQR контроллерами. Це дозволяє квадрокоптеру 

аналізувати динаміку польоту та навчатися й адаптуватись до зовнішніх умов як вітер, зміна 

ваги. 

Для забезпечення стабільного та якісного каналу зв’язку інтелектуальні системи здатні 

самостійно аналізувати рівень сигналу, затримку передачі та автоматично коригувати робочі 

параметри, зокрема частоту, протокол або потужність передавача. 

Дані аспекти(рис.1) можуть використовуватись в проектуванні інтелектуальної системи 

контролю, навігації та комунікації в процесі польоту. 

 

Рисунок 1 – Види функціональних аспектів інтелектуальних системах керування квадрокоптера 
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Поєднання інтелектуальних систем розпізнавання середовища, навігації, стабілізації та 

комунікації створить умови, за яких безпілотник зможе самостійно орієнтуватися, ухвалювати 

рішення й взаємодіяти з іншими апаратами у спільному повітряному просторі. 

В перспективі всі ці аспекти можуть призвести політ квадрокоптера або дрону до повної 

автономності завдяки використанню удосконаленими технологіями штучного інтелекту, що 

поєднують алгоритими глубокого навчання, обробку сенсорних даних і адаптивне керування.  

Сучасні тендеції розвитку інтелектуальних систем керування квадрокоптерами демонструють 

рух у напрямку створення повністю автономних, самонавчальних і взаємопов’язаних безпілотних 

платформ. Застосування таких систем дає змогу реалізувати ефективну координації між кількома 

апаратами, підвищити точність виконання завдань та забеспечити автономну роботу у складних і 

непередбачуваних умовах. У перспективі це сприятиме розширенню сфер застосування 

квадрокоптерів. 
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