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Програмний модуль ф'юзії даних для підвищення ефективності та стійкості в 

автономних системах навігації є ключовим компонентом в сучасних системах управління 

безпілотними літальними апаратами (БПЛА). Його завдання полягає в інтеграції та обробці 

інформації з різних датчиків з метою отримання найбільш точних та надійних даних про 

навколишнє середовище для подальшого використання системою навігації. 

Цей модуль використовується для об'єднання вхідних даних від різних датчиків, таких 

як глобальна система позиціонування (GPS), інерціальні вимірювальні пристрої (ІВП), 

радари, камери та інші сенсори. Він використовує різні алгоритми ф'юзії даних, такі як 

фільтри Калмана, методи нейромереж та статистичні аналізатори, для обробки цих даних та 

отримання найбільш достовірної інформації про об'єкти, перешкоди та інші аспекти 

навколишнього середовища. 

Використання цього модуля полягає в оптимальному управлінні БПЛА в умовах, коли 

точність та швидкість реакції є критичними. Він забезпечує систему навігації актуальними та 

достовірними даними, що дозволяє виконувати складні маневри та реагувати на зміни у 

навколишньому середовищі з великою точністю та ефективністю. 

Програмний модуль ф'юзії даних для підвищення ефективності і стійкості в 

автономних системах навігації складається з різних компонентів, кожен з яких відповідає за 

конкретні завдання. Ось деякі з них: 

– модуль збору даних (збір інформації від різних датчиків, таких як GPS, інерціальні 

датчики, радари, відеокамери тощо. Модуль забезпечує постійний потік вхідних даних для 

подальшої обробки); 

– модуль обробки даних (обробка вхідних даних з різних датчиків. Модуль застосовує 

різні алгоритми ф'юзії даних для об'єднання і аналізу цих даних з метою отримання 

найточнішої інформації про місцезнаходження та оточуюче середовище); 
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– модуль виявлення перешкод (виявлення перешкод на шляху руху БПЛА, таких як 

інші літаки, будівлі, дерева. Модуль використовує отриману інформацію від датчиків та 

оброблені дані для ідентифікації потенційних небезпек і розробки стратегій уникнення 

перешкод); 

– модуль управління (прийняття рішень на основі отриманої інформації та керування 

рухом БПЛА. Модуль використовує алгоритми оптимального управління для забезпечення 

безпеки та ефективності польоту); 

– модуль звітності (збір, аналіз та звітування про результати роботи модуля ф'юзії 

даних. Модуль забезпечує можливість моніторингу роботи системи, виявлення проблем та 

прийняття заходів для їх вирішення). 

Ці компоненти працюють разом для створення комплексної системи, яка забезпечує 

підвищену ефективність і стійкість в автономних системах навігації. Кожен з них виконує 

важливу роль у забезпеченні безпеки та ефективності роботи БПЛА в різних умовах і 

ситуаціях. 

Висновки 

Дослідження показало, що програмна система тестування навантаження інформаційних 

ресурсів web-сервісів є необхідною складовою для забезпечення стабільності, ефективності 

та конкурентоспроможності веб-сервісів у сучасному цифровому середовищі. Її розробка та 

застосування сприяє покращенню якості веб-сервісів та задоволенню потреб користувачів. 

Також детально описано компоненти системи, що спільно працюють для забезпечення 

ефективного тестування навантаження веб-сервісів, їхньої стабільності та продуктивності під 

високими навантаженнями. Кожен з них відіграє важливу роль у процесі тестування та 

дозволяє користувачам отримати достовірні дані про реакцію веб-сервісу на навантаження. 
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