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УДК 621.321 

ПЕРСПЕКТИВИ РОЗВИТКУ ПОВІТРЯНОЇ РОБОТОТЕХНІКИ В УКРАЇНІ 

 

Александров В.О. 

Харківський національний університет радіоелектроніки  

Україна, 61000, Харків, пр. Науки 14  

E-mail: vladyslav.aleksandrov2@nure.ua 

Анотація: У статті розглянуто перспективи розвитку безпілотних літальних апаратів та 

авіаційної робототехніки з урахуванням сучасних тенденцій. Проведено аналіз безпілотних 

літальних апаратів. Розглянуто сфери застосування, класифікацію дронів та особливості їх 

використання. Наведено масогабаритні характеристики деяких роботів. 

Ключові слова: огляд, повітряна робототехніка, дрони, безпілотні літальні апарати, 

різновиди. 

 

PROSPECTS FOR THE DEVELOPMENT OF AERIAL ROBOTICS IN UKRAINE 

 

Aleksandrov V.O. 

Kharkiv National University of Radio Electronics 

Ukraine, 61000, Kharkiv, 14 Nauky Ave 

E-mail: vladyslav.aleksandrov2@nure.ua 

Anotations: This paper considers the prospects for the development of unmanned aerial vehicles 

and aviation robotics based on current trends. The analysis of unmanned aerial vehicles was carried 

out. The areas of application, classification of drones and features of their application are considered. 

The weight and size characteristics of some robots are given. 

Keywords: overview, aerial robotics, drones, unmanned aerial vehicles, types. 

 

Робототехніка – це як сучасний тренд бо вона є одним з перспективних напрямків 

сучасного життя людини [1-6]. Зараз практично немає виробничих підприємств, що лідирують 

на сучасному ринку та які б не намагалися впровадити роботів. Роботи мають різну сферу 

діяльності, це й воєнні роботи, сільськогосподарські, сервісні, медичні і т.п. [1-6]. 

Є роботи, які працюють під водою, існує дуже багато різновидів наземних роботів, які не 

тільки, їздять, ходять або бігають, є роботи, що можуть підійматися вгору або по сходах, чи 

навіть, стрибають та танцюють [2]. 

Широко застосовують роботів, які панують в повітрі – це всілякі безпілотні літальні 

апарати (БПЛА) або дрони про ці роботи буде йти мова в цьому дослідженні. 

Робототехніка змінює спосіб життя та діяльності. 

БПЛА стають все більш популярними в останні роки. Вони пропонують широкий спектр 

застосувань у різних галузях, від військових операцій до цивільного використання. 

Для початку розглянемо самі перспективні напрямки застосування БПЛА. 

Першим, буде застосування БПЛА для пошуково-рятувальні операції, оскільки саме 

головне на сьогодні для будь-якої людини – це її життя.  

В сучасному світі дуже багато різних ситуацій в яких такі роботи є просто край необхідні.  

БПЛА є цінні для пошуково-рятувальних операцій, тому, що такі роботи можуть швидко та 

ефективно сканувати великі ділянки землі, води та пересіченої місцевості, щоб знайти людей 

або предмети, що зникли безвісти.  

Для проведення пошуково-рятувальних операцій БПЛА оснащують різними сенсорами та 

тепловізорами, оскільки БПЛА можуть виявляти теплові сигнатури та інші ознаки життя, 

невидимі неозброєним оком. Тому, застосування БПЛА особливо корисне у ліквідації 

наслідків стихійних лих, у правоохоронних та військових операціях. 

mailto:vladyslav.aleksandrov2@nure.ua
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Або, наприклад, у боротьбі зі стихійними лихами безпілотні літальні апарати можна 

використовувати для пошуку постраждалих у важкодоступних районах з особливим рельєфом 

місцевості, завалах або небезпечних умовах.  

У правоохоронних органах БПЛА можуть допомогти знайти зниклих безвісти або 

підозрюваних і надати інформацію в режимі реального часу поліцейським.  

У військових операціях БПЛА можуть здійснювати розвідку та спостереження за 

територією противника, виявляти придорожні бомби та допомагати в бойових пошуково-

рятувальних операціях. 

Другий напрямок – достатньо ефективні в сільському господарстві бо БПЛА можуть надати 

фермерам детальну інформацію про здоров’я врожаю, вологість ґрунту та моделі росту, 

допомагаючи їм приймати обґрунтовані рішення щодо подальшого вирощування врожаю.  

БПЛА можуть здійснювати полив або посів поля та навіть, обробку пестицидами [6]. 

Агентства з моніторингу навколишнього середовища можуть використовувати БПЛА для 

збору даних про популяцію дикої природи, зміни у землекористуванні та стан екосистеми. 

Третій перспективний напрямок – в енергетичній промисловості, оскільки джерела енергії, 

необхідні для забезпечення умов повноцінного життя, тут БПЛА можуть перевіряти вітряні 

турбіни, сонячні батареї та нафтові вишки на наявність пошкоджень або зносу окремих 

деталей, допомагаючи компаніям виявляти потенційні проблеми, перш ніж вони стануть 

серйозними.  

Четвертий напрямок – застосування БПЛА для того, щоб зробити фото або відео для 

подальшого аналізу цих видів інформації, наприклад, в компаніях з продажу нерухомості 

можуть використовувати БПЛА для аерофотозйомки нерухомості, надаючи потенційним 

покупцям повне уявлення про особливості нерухомості та її оточення.  

Кіно та телекомпанії активно використовують БПЛА для зйомки унікальних кадрів з 

повітря для фільмів, документальних фільмів і телевізійних шоу, не потребуючи оренди 

коштовного гелікоптера.  

Такі роботи оснащені високоякісними камерами, щоб робити високоякісні знімки та відео з 

унікальних ракурсів, які раніше неможливо було отримати. Це застосування особливо корисне 

у таких галузях, як нерухомість, кіно та телебачення, сільське господарство та моніторинг 

навколишнього середовища. 

П’ятий напрямок – для інспектування. Наприклад, інспекції інфраструктури. БПЛА все 

частіше використовуються для огляду інфраструктури, такої як мости, лінії електропередач та 

трубопроводи.  

У транспортній галузі БПЛА можуть перевіряти тунелі та залізниці на наявність 

пошкоджень, зменшуючи потребу в перекритті доріг або ремонті колій.  

У будівельній індустрії БПЛА можуть інспектувати будівельні майданчики, вимірювати 

запаси матеріалів і надавати звіти про хід роботи керівникам проектів 

Такі роботи, оснащені камерами та датчиками високої роздільної здатності, можуть швидко 

та безпечно оглядати важкодоступні місця, зменшуючи необхідність для робітників 

підніматися на небезпечну висоту або працювати у небезпечних умовах. Це застосування 

особливо корисне у таких галузях, як енергетика, транспорт та будівництво. 

Насамперед, роботів в повітрі можна класифікувати по різним ознакам або 

функціональному призначенню та особливостям їх використання.  

Спочатку БПЛА будемо класифікувати на основі розміру: 

В залежності від розміру поділяються на: мікро-БПЛА – роботи з розміром менше 10 см; 

- міні-БПЛА – роботи з розміром від 10 до 50 см; тактичні БПЛА – роботи з розміром від 50 

до 150 см; стратегічні БПЛА – роботи з розміром понад 150 см. 

Якщо виокремити БПЛА з точки зору форми, то: 

- безпілотні літальні апарати з нерухомим крилом – нагадують традиційні літаки та 

призначені для великої висоти, далекого спостереження та розвідки. 
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- безпілотні літальні апарати гелікоптерного типу – нагадують гелікоптери і 

використовуються для маловисотного, ближнього спостереження та розвідки. 

- плаваючі безпілотні літальні апарати – мають плаваюче крило, що змінює форму і розмір 

під час польоту і призначені для далекого, висотного спостереження та розвідки. 

За виконуваною функцією БПЛА розрізняють: 

- безпілотні літальні апарати спостереження – використовуються для збору даних та 

спостереження за діями на відстані; 

- розвідувальні БПЛА – використовуються для збору та аналізу даних для збору 

розвідданих; 

- бойові БПЛА – призначені для наступальних чи оборонних бойових дій; 

- комерційні БПЛА – використовуються в цивільних цілях, таких як аерофотозйомка, 

відеозйомка та перевірка інфраструктури. 

Розглянемо масогабаритні характеристики роботів на прикладі цивільного FPV-дрона для 

аерофотозйомки та відеозйомки та військового розвідувального БПЛА Збройних Сил України. 

На рис. 1 зображено FPV-дрон Syma X23W, нижче приведені його масо-габаритні 

характеристики [7]. 

 

 
Рисунок 1 – Syma X23W 

 

Тип БПЛА – квадрокоптер. Зліт – автоматичний. Посадка –  автоматична. Тип двигуна – 

електричний. Розміри – 210x210x50 мм. Швидкість польоту – 15 км/год. Обладнання –  

камера. Віддалення від оператора – 70 м. Час польоту – 7 хв. 

Функціональні можливості – переворот на 360 градусів, стабілізація від вітру, політ по 

траекторії, фото та відеозйомка. Syma X23W являє собою квадрокоптер початкового рівня і по 

відгукам досвідчених операторів БПЛА підходить для первинного ознайомлення з технікою 

керування дронами. Повинен дати базові навички зльоту, маневрування, боротьби з вітром, 

набору швидкості та зупинки, посадки. 

Ще одним прикладом БПЛА є розвідувальний БПЛА «Лелека-100» наведений на рис. 2, 

який також стоїть на озброєнні збройних сил України. Нижче приведені його масогабаритні 

характеристики [8, 9]: 

Тип БПЛА – з нерухомим крилом. Тип двигуна – електричний. Розміри – 1980х1135 мм. 

Швидкість польоту – 70 км/год. Обладнання – Модульне змінне. Модуль F16x9, модуль Z 

10x32, модуль тепловізійний Т25 x 25. Віддалення від оператора – 50 км. Час польоту – 4 год. 

Зліт – Ручний / З катапульти. 

Посадка – Парашутна/посадка на живіт. 

Функціональні можливості – автопілот з автоматичним режимомпольоту та навігації, 

шифрований канал управління, анти-РЕБсистема DeViRo, аеророзвідка, патрулювання, 

картографування місцевості. 

«Лелека-100» був створений для вирішення завдань з аеророзвідки, патрулювання, 

картографування місцевості із можливістю передачі оперативної інформації та отримання 

точних географічних координат у режимі реального часу. Безпілотник є частиною програмно-

апаратного комплексу [8].  

Відеотрансляція з БПЛА відбувається в кодованому вигляді, що виключає можливість його 

перехоплення стандартними відеоприймачами. Крім того, відеосигнал з борта БПЛА не 
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містить ні польотної телеметрії, ні GPS. Також існує можливість встановлення на нього 

окремої фотокамери, яка може бути запрограмована на здійснення фотографій із заданим 

інтервалом часу або по команді, яка надходитиме з системи автопілоту. Для виключення 

вірогідності бути запеленгованим засобами РЕБ можливого противника, передавач 

відеоканалу оснащений системою дистанційного включення та відключення.  

 

 
Рисунок 2 – Лелека-100 

 
БПЛА здатний здійснити зліт та приземлення в режимі радіомовчання, а протягом усього 

польоту оператор має можливість за потреби вмикати або вимикати відеотрансляцію з борту 
«Лелеки». Комплекс пристосований для роботи в умовах складної радіо ефірної обстановки, у 
режимі навмисної постановки радіо завад або блокування систем супутникової навігації 
GPS/ГЛОНАСС. Повітряний апарат стійкий до погодних умов та придатний до використання 
у будь-який час доби. У комплексі реалізовано концепцію автоматизованого керування 
повітряним апаратом протягом усього польоту, що значно спрощує роботу оператора та 
дозволяє зосереджувати увагу на аналізі оперативної інформації що надходить з борту БПЛА. 
Разом з цим, існує режим комбінованого керування з частковим втручанням оператора та 
можливістю спрямовувати апарат у потрібному напрямку.  

В результаті проведеного аналізу, та на основі розглянутих в даній роботі БПЛА було 
зроблено наступні висновки: повітряна робототехніка має майже необмежений потенціал та 
поле для розвитку. Багатозадачність, відносна простота у виготовленні та кількість 
отримуваних переваг однозначно вказують на високу перспективність та необхідність 
розвитку розглянутої сфери робототехніки.  
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