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Безпілотні літальні апарати (БПЛА) в сучасному світі займають важливе місце в різних 

сферах, від військового застосування до цивільної авіації та моніторингу навколишнього 

середовища. Одним із ключових аспектів їх ефективної роботи є здатність ефективно 

обробляти та аналізувати великі обсяги даних, отриманих з різних датчиків та сенсорів. У 

цьому контексті виникає необхідність розробки програмного модуля, який забезпечуватиме 

ефективне злиття даних для поліпшення роботи БПЛА. 

Розроблюваний програмний модуль злиття даних призначений для об'єднання та 

обробки інформації, отриманої з різних датчиків та сенсорів на БПЛА. Його основні 

завдання включають: 

– збір даних з різних джерел, таких як GPS, інерціальні датчики тощо. 

– фільтрація та обробка даних з метою забезпечення їхньої точності та достовірності; 

– інтеграція даних з різних джерел для отримання комплексної інформації про 

місцеположення та стан БПЛА; 

– адаптація до змінних умов роботи та оточення для забезпечення стабільної та 

ефективної роботи. 

Програмний модуль складається з таких компонентів: 

– підмодуль збору даних: відповідає за отримання та передачу вхідної інформації з 

датчиків. 

– підмодуль обробки даних: здійснює фільтрацію, аналіз та обробку даних для 

подальшого використання. 

– підмодуль інтеграції даних: відповідає за поєднання інформації з різних джерел та 

формування комплексних даних. 

– підмодуль адаптації: забезпечує адаптивну роботу модуля до змінних умов роботи. 

Для реалізації модуля проаналізовано низку алгоритмів: 
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– калманівський фільтр (для обробки інерціальних даних та інтеграції їх з іншими 

датчиками, який є потужним і широко використовуваним алгоритмом для фільтрації та 

прогнозування динамічних процесів на основі нелінійних спостережень); 

– фільтр Рао-Блеквелла (дає статистичну оцінку стану системи на основі отриманих 

даних з різних датчиків); 

– адаптивні фільтри (базуються на принципах машинного навчання та штучного 

інтелекту). 

В програмному модулі вирішено використовувати фільтр Калмана, тому що він 

оптимально комбінує інформацію з попередніх вимірів і прогнозів, враховуючи 

нестабільність даних та шуми вимірювань. Його застосування значно підвищило точність 

визначення місцеположення та орієнтації безпілотних літальних апаратів. 

Висновки 

Програмний модуль злиття даних для підвищення ефективності роботи безпілотних 

літальних апаратів є важливим компонентом системи, що дозволяє оптимізувати 

використання отриманих даних та покращувати якість навігації та управління. Шляхом 

інтеграції і обробки різноманітних даних з різних датчиків, таких як GPS, інерціальні 

датчики, камери, модуль забезпечує надійність та точність визначення місцеположення та 

стану БПЛА. Використання адаптивних алгоритмів та гнучкої архітектури дозволяє модулю 

пристосовуватися до змінних умов роботи та оточення, забезпечуючи стабільну та ефективну 

роботу в різних ситуаціях. 

Програмний модуль злиття даних для БПЛА є ключовим елементом для досягнення 

високої ефективності та стійкості роботи в автономних системах навігації. Його розвиток та 

оптимізація мають велике значення для подальшого розвитку безпілотних технологій та 

їхнього впровадження в різні сфери застосування. 
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