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ВСТУП 

  

 В сучасному світі відбувається стрімкий розвиток технологій, які 

впливають на різні аспекти нашого життя. Наразі безпілотні літальні апарати 

(або іншими словами дрони) є однією з найперспективніших галузей в області 

роботизації та автономних технологій. Безпілотники (БПЛА) – літальні апарати 

без екіпажу на борту, володіють різним ступенем автономності – від керованих 

дистанційно до повністю автоматичних, а також відрізняються за конструкцією, 

призначенням і безліччю інших параметрів [1]. 

Управління БПЛА може здійснюватися епізодичною подачею команд або 

безперервно. В останньому випадку БПЛА називають дистанційно-пілотованим 

літальним апаратом (ДПЛА). Дрони можуть діяти як індивідуально, так і в 

групах.  

Існують такі поняття як «рій дронів» [2] та «група дронів», що 

використовуються для опису сукупностей безпілотних літальних апаратів, але 

мають трохи різну семантику і вживаються в різних контекстах. Різниця полягає 

у ступені координації та синхронності між дронами. Рій дронів зазвичай 

передбачає високу ступінь синхронності та подібність до поведінки рою тварин, 

тоді як група дронів може бути більш різноманітною і функціональною, де кожен 

дрон може мати свою роль та завдання, і вони можуть взаємодіяти на різних 

рівнях [3].  

Дрони в рої можуть бути програмовані для ефективної координації своїх 

рухів та взаємодії для досягнення спільної мети. Це може включати 

синхронізацію маршрутів, розподіл завдань і взаємодопомогу в разі втрати 

дронами зв'язку чи несправностей. 

Рій дронів може використовуватися для виконання різноманітних завдань, 

таких як зйомка з повітря, надання реального часу інформації, пошук та 

рятування, моніторинг довкілля, агрокультури, транспортування вантажів і 

багато іншого [4]. 
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Рій дронів потребує ефективної системи управління, яка може 

координувати всі аспекти їх роботи. Це може включати в себе алгоритми для 

прийняття рішень, управління трафіком, уникнення зіткнень та взаємодії з 

іншими системами. Рій може бути легко масштабованим, додаванням або 

вилученням дронів залежно від потреби, що дозволяє швидко адаптувати 

систему до різних завдань. 

Дрони в групі можуть бути програмовані або управлятися так, щоб їхні 

рухи та дії були узгодженими і синхронізованими. Це може бути важливим для 

уникнення конфліктів та максимізації ефективності. Кожен дрон в групі може 

мати свої унікальні можливості або спеціалізовані функції, що дозволяє групі в 

цілому виконувати більше завдань, ніж окремі дрони. Група дронів може 

охоплювати велику площу одночасно, що робить їх ефективними для 

використання в сценаріях, де потрібно збільшити зону покриття. 

Але у будь-якому випадку мета і рою, і групи – це виконувати різноманітні 

завдання, починаючи від моніторингу кліматичних змін до надання медичної 

допомоги в ускладнених обставинах, від аерофотозйомки та доставки вантажів 

до моніторингу довкілля, і навіть використання у військових операціях [5]. Іноді 

ефективніше використати команду скоординованих БПЛА, бо вони можуть 

швидше охопити задану ділянку або одночасно робити фотографії з різних кутів. 

 Актуальність обраної теми полягає у тому, що за останні декілька років 

дрони стали вже звичайною складовою нашого повсякденного життя, і тенденція 

на використання дронів та їх груп зростає. Моделювання поведінки групи дронів 

– це процес створення математичних або обчислювальних моделей, які описують 

та передбачають спосіб, яким група дронів взаємодіє та функціонує під час 

виконання завдань або місій. Це дозволяє аналізувати та оптимізувати роботу 

груп дронів в різних умовах та сценаріях без фактичного використання реальних 

дронів, дозволяє вирішувати завдання визначення оптимальних маршрутів та 

забезпечення безпеки польотів, допомагає розробляти стратегії та тактики 

використання. Наразі використання дронів вже надає можливість дістатися до 
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недоступних раніше областей для наукових досліджень, і з розвитком цієї галузі 

зростають і потреби у поглибленому вивченні поведінки БПЛА. 

До переваг саме моделювання поведінки групи дронів можна віднести, те, 

що моделювання може допомогти визначити оптимальні маршрути для групи 

дронів, щоб мінімізувати час та витрати енергії, аналіз під час моделювання 

може включати врахування перешкод, зон обслуговування, швидкості вітру та 

інших факторів, що впливають на рух дронів.  Також моделювання дозволяє 

висвітлити ефективні стратегії координації між дронами,  дослідження різних 

алгоритмів управління може призвести до удосконалення системи для 

досягнення кращої взаємодії та виконання завдань, розробка ефективних 

алгоритмів уникнення може сприяти зменшенню ризику подій, таких як 

зіткнення чи перешкоджання один одному. 

Під час моделювання є можливість випробовувати та оптимізувати 

алгоритми управління без необхідності фізичного тестування, спрощується 

процес навчання моделей за допомогою штучного інтелекту, з’являється 

можливість визначити, які параметри (наприклад, швидкість, висота, розмір 

групи) впливають на продуктивність групи дронів. 

 Об’єктом дипломного проєкту виступає процес моделювання поведінки 

групи дронів.   

Предметом дипломного проєкту є анімація поведінки групи. 

Мета дипломного проєкту – змоделювати поведінку групи дронів. 

 

 

 

 

 

 

 

 


