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Основні наукові результати 
Наукова новизна розробки у напрямку систем управління з елементами штучного ін-

телекту полягає у створені: 
1. Методу розділення функцій традиційного («чіткого») управління і управління, що ба-

зується на використанні нечіткої логік, за допомогою аналізу функцій чутливості щодо параме-
трів законів управління внутрішніх та зовнішніх контурів системи. 

2. Методу синтезу комбінованих систем управління, що складаються із «чітких» та нечі-
тких підсистем за допомогою лінійних матричних нерівностей та запропоновано процедуру за-
стосування цього методу не тільки для «чітких», але й для нечітких систем управління, що 
створює уніфіковану програмну підтримку для процедур синтезу. 

3. Моделі нечіткої логічної інверсії, що доповнює нечіткий регулятор контуром адаптації 
для подальшого покращення адаптаційних можливостей інтелектуальної частини системи 
управління польотом БПЛА.  

Значимість. Отримані наукові результати дозволяють суттєво покращити якість та стій-
кість систем управління польотом малого БПЛА в умовах протидії зовнішнім (атмосферні умо-
ви, турбулентний вітер) та внутрішнім (параметричним) збуренням. Ці результати дозволяють 
суттєво підвищити можливість використання БПЛА у нештатних умовах експлуатації. 

Практична цінність 
Створено алгоритми математичного забезпечення систем навігації та управління польо-

том для їх подальшого застосування у реальних бортових комп’ютерах безпілотних літальних 
апаратів (БПЛА). 

Основний науковий результат роботи полягає у розробці науково - обґрунтованих підхо-
дів та процедур синтезу систем управління польотом для БПЛА з мінімальним набором навіга-
ційних датчиків, які базуються на використанні як методів традиційного управління, так й ме-
тодів нечіткого управління. 

Економічний ефект досягається за рахунок зменшення витрат на обладнання, експлуата-
цію та обслуговування малих безпілотних літальних апаратів при виконанні важливих практич-
них завдань. 

Технічний ефект - Завдяки використанню конкурентноспроможних високоякісних робас-
тних систем управління для малих БПЛА з мінімальним набором навігаційних датчиків забез-
печується ефективне виконання широкого спектру задач у галузі сільського господарства для 
захисту рослин від шкідників, хвороб, бур’янів, для проведення картогрфічних робіт, екологіч-
ний моніторинг та моніторинг акваторії моря, патрулювання нафто- та газопроводів, патрулю-
вання границь країни тощо із забезпеченням норм льотної безпеки. 
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