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ИНТЕЛЛЕКТУАЛЬНАЯ СИСТЕМА ПОДДЕРЖКИ ПРИНЯТИЯ РЕШЕНИЙ  
ПРИ УПРАВЛЕНИИ БЕСПИЛОТНЫМИ ЛЕТАТЕЛЬНЫМИ АППАРАТАМИ  

НА НАЗЕМНОМ ПУНКТЕ УПРАВЛЕНИЯ 
 

Рассматривается подход по формированию рекомендаций для своевременного принятия обоснованных 
решений оператором при дистанционном управлении беспилотным летательным аппаратом при решении 
различных задач. 
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Введение 
Постановка проблемы. Опыт локальных кон-

фликтов показывает, что формы и способы ведения 
военных действий претерпели существенные изме-
нения. На первое место выходит не количественно-
качественный состав противоборствующих группи-
ровок, а информационное обеспечение военных 
действий. Участвующие в современной войне силы 
высокоинтеллектуальные, поэтому информационное 
противоборство – ключевой момент в вооруженном 
противостоянии. Пользуясь знаниями, полученными 
от всеохватывающего наблюдения за полем боя и 
расширенного понимания намерений командования, 
силы будут способны к самосинхронизации и станут 
эффективными при автономных боевых действиях. 
Развитие современных и перспективных технологий  
позволяет сегодня беспилотным летательным аппа-
ратам (БЛА) успешно выполнять функции, которые 
в прошлом выполнялись другими силами и средст-
вами. Результаты анализа антитеррористической 
операции (АТО) на Востоке Украины показывают 
высокую эффективность применения БЛА при вы-
полнении задач ведения наблюдения, разведки, це-
леуказания, РЭБ, корректировки огня. 

Управление движением БЛА осуществляется с 
наземного пункта управления, включающего в себя 
пункт управления (ПУ) вместе с программным 
обеспечением (ПО) и аппаратуру приема и передачи 
данных по каналу радиосвязи (рис. 1).  
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Рис. 1. Система управления БЛА 
 

Управление БЛА осуществляется одним из 
возможных вариантов: пилотом-оператором (ручное 

управление), системой автоматического управления 
или совместным применением системы автоматиче-
ского и ручного управления (автоматизированное 
управление). Проведенный анализ систем управле-
ния показал, что дистанционное управление (ДУ) 
включает достоинства остальных режимов и заклю-
чается в передаче по командной радиолинии зада-
ний для исполнительных механизмов. 

Система ДУ отвечает за планирование полет-
ного задания, формирование команд управления для 
системы автоматического управления при измене-
нии маршрута полета пилотом-оператором, на-
стройку параметров системы автоматического 
управления, отображение телеметрической инфор-
мации, анализ полетных данных, а также управле-
ние полезной нагрузкой БЛА. Со стороны пилота-
оператора ДУ сводится к уточнению программы 
полёта на маршруте, выдаче разовых команд в рай-
оне решения целевой задачи. Задача формирования 
команд при ДУ носит логико-аналитический харак-
тер, выработка единых правил определения про-
граммы, параметров полета в условиях неопреде-
ленности является трудноразрешимой задачей.  

Таким образом, оперативная гибкость, способ-
ность в режиме реального времени передавать полу-
ченную информацию на вышестоящие уровни 
управления и своевременно на любом этапе полета 
получать необходимые данные для ее анализа и 
принятии решения, обуславливают целесообраз-
ность использования дистанционного режима 
управления. ДУ оператором БЛА – это сложная 
многокритериальная задача. Противоречивость тре-
бований к результату принимаемых решений, неод-
нозначность оценки ситуации, ошибки в выборе 
приоритетов усложняют процесс принятия решений 
при управлении, не позволяют эффективно обраба-
тывать информацию и оперативно анализировать ее 
для принятия обоснованных решений. Основные 
задачи, решаемые оператором при ДУ, носят логи-
ко-аналитический характер, требуют обоснованных 

©  Н.А. Королюк, С.Н. Еременко 



Системи обробки інформації, 2015, випуск 8 (133)                                                                      ISSN 1681-7710 

 32

оперативных решений на основе получаемой фото и 
видеоинформации  и состоят из: 

− выработки решения на выполнение дейст-
вий по поиску объектов на основании результатов 
анализа событий и уровня располагаемых возмож-
ностей БЛА;  

− обнаружения, распознавания и определения 
координат выбранного объекта; 

− использования принципа выбора объекта по 
степени его важности и приоритетности; 

− приема, переработки и анализа достоверно-
сти получаемой по радиоканалу информации; 

− обеспечения устойчивого управления дви-
жением БЛА по маршруту, на котором ожидается 
присутствие интересующих оператора объектов; 

− использования технических возможностей 
бортовых устройств и систем БЛА; 

− управления полезной нагрузкой: управление 
линией видимости камеры; контроля направления и 
наклона камеры по осям; захват моментального 
снимка, запоминание и создание метки на фоне кар-
ты; изменение масштаба; изменение фокусирования. 

Оператор БЛА в современных условиях веде-
ния боевых действий выполняет навигационные, 
аналитические функции, осуществляет процессы по 
расшифровки фото и видеоинформации и непосред-
ственно является лицом, принимающим решение. 
Необходимы слаженные и продуманные действия 
оператора, осуществление которых можно только 
благодаря опыту, знаниям по управлению БЛА и 
дешифровки фото и видео информации. Основные 
функции ПО направлены на обеспечение выполне-
ния типовых операций оператором, а решение логи-
ко-аналитических задач, связанных с выбором объ-
екта по степени его важности, переработкой полу-
чаемой по радиоканалу информации, выработкой 
решения на выполнение действий по поиску объек-
тов с учетом уровня располагаемых возможностей 
БЛА в условиях оперативного изменения условий 
наблюдения не решены и требуют от оператора вы-
сокой квалификации и интуиции, оперативности 
принятия решений по управлению БЛА. 

Таким образом, существует противоречие между 
необходимостью своевременной выработки достаточ-
но обоснованных рекомендаций по управлению БЛА в 
условиях неопределенности, и ограниченными воз-
можностями ПО существующих наземных ПУ. Разре-
шение данного противоречия возможно путем усо-
вершенствования ПО на ПУ путем применения новых 
информационных технологий, в частности технологий 
интеллектуальных систем, что позволит исследовать 
динамические процессы, формулирование которых 
выходит за рамки количественных моделей [5].  

Анализ литературы. Анализ существующей 
отечественной и зарубежной литературы [1, 2, 3] 
показывает, что до сегодняшнего времени  отсутст-
вует единый общепринятый подход по дистанцион-

ному управлению БЛА при решении различных за-
дач. В [1] рассматривается порядок формирования 
маршрута полета при автоматическом управлении 
БЛА только для решения задач разведки. Недоста-
точная степень адаптивности к внешним условиям и 
неспособность выработки сигналов управления на 
борту БЛА на основе неполной, неточной исходной 
информации, несмотря на достаточный уровень ре-
шения расчетных задач, негативно сказывается на 
качестве решения поставленной задачи. В [2] рас-
смотрены вопросы, связанные с использование тех-
нологий «машинного зрения» для автоматического 
определения значений текущих координат объектов 
с целью формирования сигналов управления движе-
нием БЛА. В [4, 5] приведено состояние и перспек-
тива разведывательных БЛА. Эти данные могут со-
ставить основную информацию для экспертов при 
формировании правил формирования команд при 
управлении БЛА во время разведки, целеуказания, 
корректировки артиллерийского огня, оценки ре-
зультатов ударов. Анализ литературы дает возмож-
ность сформулировать цель статьи.  

Цель статьи заключается в разработке подхода 
по формированию рекомендаций для своевременно-
го принятия обоснованных решений оператором при 
дистанционном управлении БЛА. 

Решение поставленной задачи 

Проведенный анализ показал, что при планиро-
вании и проведении боевых действий в АТО воздуш-
ная разведка является основным, надежным источни-
ком регулярного получения достоверной информации 
в любое время независимо от погодных условий, гео-
графического размещения разведываемых районов, 
объектов. Требования, предъявляемые к видам воз-
душной разведки, приведены на рис. 2. Среди задач 
обеспечения боевых действий группировки тактиче-
ского и оперативно-тактического уровня особое место 
занимают задачи разведки, которая делится на предва-
рительную разведку, доразведку и контроль.  

В настоящее время управление БЛА в основ-
ном ведется оператором с помощью передачи ему 
видовой информации, принимаемой на борту. Ре-
шение об обнаружении искомого объекта и после-
дующих действиях принимает оператор. К недос-
таткам технологии непосредственного участия опе-
ратора в процессе ДУ БЛА в реальном времени сле-
дует отнести: сложные условия работы, приводящие 
к повышению ошибок обнаружения, принятия ре-
шений о последующих действиях; невозможность 
эффективного управления более одного БЛА из-за 
больших объемов циркулирующей информации, 
снижение производительности поиска, обнаруже-
ния, решения поставленной задачи при  оператив-
ном изменении условий наблюдения, необходи-
мость соответствующей квалификации и опыта для 
оперативного принятия решений.  
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Рис.2 Условия и требования, предъявляемые к  воздушной разведки 
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Стратегическая воздушная разведка 

в интересах командования соединений и частей 
видов Вооруженных Сил и родов войск с 
целью обеспечения их разведывательными 
данными, необходимыми для организации и 
ведения боя. Добывание и изучение данных о 
противнике, погоде и местности, которые 
используются при планировании и ведении 
боевых действий в тактической глубине. 

в интересах командования объединений 
(соединений) видов вооруженных сил и родов 
войск с целью получения разведывательных 
данных, необходимых для подготовки и ведения 
фронтовых операций. 
 

с целью обеспечения главного 
командования необходимыми 
разведывательными данными о 
стратегических объектах противника, 
расположенных в его глубоком тыле, 
добывание и изучение сведений о 
возможностях и слабых сторонах 
иностранных государств и об их вероятных 
вариантах действий. 

Задачи  
разведки  

Предварительная воздушная разведка 
проводится в период подготовки к боевым 
действиям при недостатке данных для 
принятия решения командиром объединения 
(соединения, части) на выполнение боевого 
задания. 

Доразведка выполняется непосредственно перед 
нанесением удара с целью уточнения данных о 
положении, состоянии объектов их ПВО, 
радиационной обстановке, погоде в районе боевых 
действий, перед высадкой воздушного десанта.  

Контрольная воздушная разведка 
проводится перед или после нанесения 
ударов с целью определения его 
результатов, а также для подтверждения 
данных, полученных ранее. 

Условия 
ведения 
разведки 

- острый дефицит времени на принятие решений потррасп ТТ  ;  
- быстрая  оценка  и  дешифровка  поступающей информации; 
- своевременное принятие обоснованных решений по управлению БЛА на основе неполной, неточной информации;  

- наличие высокой квалификации и опыта оператора для оперативного принятия решений по управлению БЛА; 
- сложные условия для своевременного принятия обоснованных решений по управлению БЛА. 

Требования   

- неопределенность в характере процессов изменения 
обстановки; 
- высокая динамичность и темп  изменения боевой 
обстановки; 
- неопределенность в характере поведения подвижных 
наземных объектов; 
- неоднозначность и противоречивость видеоинформации о 
наземных объектах; 
- условия сильного противодействия ПВО и сложная 
радиоэлектронная обстановка; 
- большой объем телеметрической и видеоинформации, 
циркулирующий в системе оператор - БЛА; 
- сложность принятия решения при выполнении боевой 
задачи; 
- ошибки в выборе приоритетов, при обнаружении; 
- невозможность эффективного управления более одного 
БЛА из-за больших объемов циркулирующей информации; 
- ограниченная информация о целях; 
- увеличение количества возможных вариантов решений; 
- создание ошибочных представлений или неопределенности 
истинных намерений, времени и масштабов действий 
противоборствующей стороны. 

- широкий диапазон и 
пространственный 
размах, высокая 
динамичность и темп 
изменения обстановки. 

- неопределенность в характере процессов изменения обстановки; 
- неопределенность в характере поведения подвижных наземных 
объектов; 
- неоднозначность видеоинформации о наземных объектах, 
обусловленная применением разной аппаратуры: оптико-
электронной (инфракрасная, лазерная, телевизионная аппаратура), 
радиолокационной (радиолокационные станции с синтезированной 
апертурой), аэрофотографической; 
- условия сильного противодействия ПВО и сложная 
радиоэлектронная обстановка; 
- сложность выявления изменений на снимках, замаскированных и 
плохо заметных объектов; 
- ограниченные возможности БЛА; 
- погрешности телевизионной камеры; 
- маневренное, огневое, информационное противодействие со 
стороны наземной цели;  
- необходимости одновременного учета значительного количества 
параметров, значения многих из которых явно неопределенны;  
- неоднозначность оценки текущих изображений; 
- отсутствие единого общепринятого подхода по дистанционному 
управлению БЛА при решении различных задач. 
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Одним из направлений, позволяющих сущест-

венно повысить эффективность решения задач раз-
ведки, целеуказания, корректировки артиллерийско-
го огня, оценки результатов ударов является  ис-
пользование интеллектуальной системы поддержки 
принятия решений (СППР) при ДУ БЛА на НПУ. В 
основе функционирования интеллектуальной СППР 
при ДУ БЛА лежит процедура сопоставления теку-
щего и эталонного изображения с последующим 
формированием рекомендаций оператору по управ-
лению БЛА с использованием:  

– существующей априорной информации о воз-
можных объектах (явлениях, процессах) интереса, 
включающей тип, количество, их атрибуты, взаимное 
расположение, геометрические и яркостные характе-
ристики, параметры двумерных полей (например — 
поля рельефа, оптического контраста и т.п.), позво-
ляющей построить её эталонное изображение;  

– апостериорной информации о наблюдаемой в 
процессе полета сцене (условиях её наблюдения, 
характеристиках сенсорных датчиков и их ошибках, 
и т. п.), представляющей собой текущее изображе-
ние в определенном спектральном диапазоне.  

Однако задача формирования рекомендаций по 
управлению БЛА носит логико-аналитический харак-
тер и выработка единых правил определения способа 
сближения с наземной целью (НЦ), ракурса, высоты 
полета, дистанции выхода на НЦ в условиях неопре-
деленности является трудноразрешимой задачей:  

– наличие существенной априорной неопреде-
ленности в информации об объектах распознавания 
и сцене в целом (разнородность, неточность и не-
полнота информации, изменчивость двумерных по-
лей и т.д.);  

– наличие изоморфных преобразований (иска-
жений) текущего изображения (изменение общего 
уровня яркости, масштаба, сдвиг и поворот изобра-
жения относительно всех трех ортогональных осей и 
т.д.), приводящих к его пространственно-временной 
трансформации; наличие помех естественного и 
искусственного происхождения, включая полное 
или частичное затенение (загораживание) объектов 
или сцены в целом. 

Исходя из сказанного, необходимо выделить 
три основных направления исследований по реше-
нию указанной проблемы.  
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1. Разработка методов и технологий формиро-
вания эталонных изображений (эталонных описа-
ний) на основе использования аэро- и космоснимков 
заданных участков земной поверхности, каталогов 
отражательных характеристик, описаний характер-
ных черт объектов естественного и искусственного 
происхождения, априорной информации об услови-
ях наблюдения рассматриваемых сцен при получе-
нии текущих изображений и т.д.  

2. Разработка алгоритмов совмещения эталон-
ных и текущих изображений, обеспечивающих ро-
бастность к изменению априорных предположений 
о характеристиках изображений наблюдаемых сцен.  

3. Разработка наземной интеллектуальной 
СППР при ДУ БЛА, реализующие алгоритмы со-
вмещения эталонных и текущих изображений с по-
следующим формированием рекомендаций операто-
ру при решении различных задач. 

При разработке методов и технологий формиро-
вания эталонных изображений  необходимо учиты-
вать, что входная информация представляет собой 
изображение рассматриваемой сцены (или несколько 
изображений, включая стереопары), а выходная со-
стоит из описания сцены, объекта, породившей это 
изображение (или изображения). Описания должны 
соответствовать как эталонному, так и текущему изо-
бражениям и быть представлены в форме, обеспечи-
вающей возможность последующего сопоставления 
этих описаний. Существует несколько подходов к 
формированию эталонного изображения и описаний: 
геометрический подход, основанный на формирова-
нии выразительной символьной интерпретации сце-
ны по одному или нескольким изображениям этой 
сцены в виде трехмерной геометрической модели; 
определение оптимальной комбинации проекций, 
позволяющей учитывать трехмерный характер гео-
метрии объектов и сцены. Процедуры отличаются 
друг от друга выбором геометрических признаков 
объектов, методами описания этих объектов.  

Рассмотрим возможную последовательность 
основных этапов подготовки эталонного описания. 
Исходными данными являются:  

– цифровая модель местности (ЦММ), вклю-
чающая цифровые модели объектового состава и 
подготовленная по сложившейся технологии с ис-
пользованием аэрокосмофотоснимков и методов 
построения трехмерных геометрических моделей;  

– основные характеристики бортового датчика 
текущего изображения (размер поля зрения, чувст-
вительность, число элементов разрешения изобра-
жения при его представлении в цифровом виде);  

– значения координат точки визирования при 
получении текущего изображения.  

На первом этапе подготовки эталонного описа-
ния из ЦММ удаляются те её элементы, которые, 
возможно, не могут быть получены на текущем изо-
бражении; для заданных значений пространствен-

ных координат точки наблюдения строится геомет-
рическая модель наблюдаемой сцены (объекта) в 
цифровой форме с нанесенной точкой прицелива-
ния. На втором этапе формируется описание эта-
лонной модели наблюдаемой сцены (типового объ-
екта), содержащего в символьном виде информацию 
о координатах контуров объектов и их высотах вме-
сте с координатами точки прицеливания и точки 
наведения. На третьем этапе оператором реализует-
ся экранное изображение эталонной модели с по-
следующими операциями выделения наиболее ин-
формативных прямолинейных отрезков контуров 
типовых объектов сцены - эталонных элементов. К 
таким элементам относятся те, которые должны с 
большой вероятностью присутствовать на текущем 
изображении, обладать достаточной длиной и обес-
печивать уникальность формы образованного из них 
эталонного фрагмента. На четвертом этапе эталон-
ное изображение содержит описания: 

– эталонных элементов в виде информации о 
прямолинейных отрезках контуров (координаты 
точек отрезка и его ориентация);  

– эталонных фрагментов (координаты центра 
фрагмента, список  эталонных элементов);  

– эталонных групп (координаты центра и список 
включенных эталонных фрагментов), а также данные 
о взаимных положениях и допусках на пространст-
венные связи эталонных фрагментов и групп. 

Набор полученных эталонных описаний групп, 
фрагментов, конкретных типовых объектов, соот-
ветствующих измеренному значению дальности и 
ракурса и используемых для сравнения с текущим 
изображением, хранятся в базах данных.  

Форма представления эталонного описания од-
нозначно связана процессом обработки изображе-
ний и совмещения эталонных и текущих изображе-
ний. Процесс алгоритмизации в общем виде можно 
представить последовательностью процедур: фильт-
рация исходных изображений; выделения характер-
ных черт; признаков, неформальных описаний, под-
лежащих сравнению с эталонным описанием в соот-
ветствии с критерием вида  

1

i i i
i

( a (F G ) )    ,                    (1) 

  – мера близости эталонного и текущего описаний, 
представленных векторными функциями iF  и iG ; 
скалярные величины ia  – весовые коэффициенты; i – 
номер эталона; (1, )   – характеристики исполь-
зуемой метрики; анализа сцены и формирования 
рекомендаций оператору по ДУ БЛА. 

Существуют различные методы сравнения изо-
бражений. Широко известен метод непосредствен-
ного сравнения эталонного и текущего изображе-
ний, рассматриваемых как двумерные функции яр-
кости (или интенсивности), F(x,y), G(x,y) (1). В ка-
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честве оценки меры близости часто используются 
значения коэффициента корреляции (нормирован-
ного, морфологического), отличающегося различ-
ными формами представления.  

Во многих случаях вместо операций над полуто-
новыми изображениями, целесообразно оперировать с 
кодированными (бинарными) изображениями, в кото-
рых значения яркости каждого дискретного элемента 
принимают значения {0,1}. При сравнении изображе-
ний такого типа удобно использование метода «окон-
ной» фильтрации, одной из разновидностей которого 
являются алгоритмы согласованной фильтрации. «Ок-
ном», совпадающим по форме с распознаваемым объ-
ектом, осуществляется в этом случае процедура про-
смотра всего изображения с подсчетом количества 
пикселей со значениями единицы для каждого текуще-
го положения «окна». Если количество превышает 
значение некоторого заранее заданного порога, то об-
наружение объекта считается совершившимся, а центр 
«окна» отмечается меткой, равной единице.  

Существенными преимуществами, с точки зре-
ния вычислительной трудоемкости, обладают мето-
ды структурно-лингвистического типа, когда каж-
дый объект на изображении после кодирования 
представляется некоторой структурой «языкового» 
типа. Структурно-лингвистические знаки представ-
ляют собой непроизводные элементы (символы) 
структуры распознаваемого объекта и отношения  

между этими элементами. После совмещения эта-
лонных и текущих изображений в результате логи-
ческого вывода в продукционной модели представ-
ления знаний, формируемых заранее и описываю-
щих отношения между объектами (явлениями, про-
цессами), управляющими функциями, непосредст-
венно формируются рекомендации оператору/ 

Таким образом, в базе знаний в виде продукций 
вида (2), хранятся правила определения способа 
сближения с НЦ, ракурса, высоты полета, дистанции 
выхода на НЦ, управляющие действия по решению 
конкретной целевой задачи  

 j : S; L; A B; Q,   (2) 

где j – номер продукции, S – класс ситуации, L – 
условие актуализации, A, B – левая, правая части 
продукции, Q – указание, вводимые после реализа-
ции данной продукции.   

Один из возможных вариантов функциониро-
вания интеллектуальной СППР при ДУ БЛА на 
НПУ может быть описан, следующей функциональ-
ной схемой (рис. 3): 

1) после выхода БЛА в заданный район наблю-
дения участка земной поверхности по информации 
от информационно-навигационной системы (ИНС) 
определяются расчетные значения углов ориентации 
и угловых скоростей линии визирования в верти-
кальной и горизонтальной плоскостях, наклонной  
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Рис. 3. Схема дистанционного управления БЛА с использованием интеллектуальной СППР 
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дальности до заданного объекта (фрагмента изобра-
жения), в соответствии с которыми осуществляется 
выставка оптической оси датчика изображений в 
направлении расчетной точки целеуказания;   

2) в расчетной точке траектории формируется те-
кущее изображение объекта и района его расположе-
ния в зависимости от возможностей датчика изобра-
жений, скорости движения летательного аппарата и 
его маневренных возможностей, поставленной задачи;  

3) текущее изображение передается по радио-
каналу в реальном масштабе времени в СППР при 
ДУ БЛА на НПУ; 

4) в СППР осуществляются операции фильт-
рация исходных изображений, выделения харак-
терных черт, признаков, неформальных описаний 
и сопоставления с хранящимся в базе эталонным 
изображением, в результате которых решаются 
задачи обнаружения, распознавания и целеуказа-
ния заданного объекта и формирования рекомен-
даций оператору по ДУ БЛА в зависимости от 
поставленной задачи, при этом по информации от 
ИНС осуществляется программное управление 
датчиком изображений для непрерывной ориента-
ции его оптической оси в направлении выбранной 
точки целеуказания; 

5) реализация команд управления, поступив-
ших от оператора БЛА, путем формирования сигна-
лов управления;  

6) переход в режим автосопровождения (АС) 
точки целеуказания; 

7) допускается возможность повторения проце-
дур обработки текущей информации и сопоставле-
ния его с эталонным изображением, выдачи реко-
мендаций оператору БЛА;  

8) в случае срыва процесса АС управляющие 
сигналы формируются по информации от ИНС с 
учетом оценок, получаемых в блоке фильтрации. 

Таким образом, использование интеллектуальной 
СППР при ДУ БЛА позволяет своевременно прини-
мать обоснованные решения оператором в условиях 
неопределенности, противоречивости входной инфор-
мации об объектах, ограниченных возможностей БЛА, 
сложной помеховой обстановки, маневренного, огне-
вого, информационного противодействия со стороны 
наземной цели, значительного количества параметров, 
значения многих из которых явно неопределенны.  

Выводы 
Разработка подхода по формированию реко-

мендаций для своевременного принятия обоснован-
ных решений оператором при дистанционном 
управлении БЛА является актуальной проблемой. 
Одним из направлений, позволяющих существенно 
повысить эффективность решения задач разведки, 
целеуказания, корректировки артиллерийского огня, 
оценки результатов ударов является использование 
интеллектуальной СППР при ДУ БЛА на НПУ, что 
предусматривает решение частных задач.  

Использование интеллектуальной СППР при 
управлении БЛА на НПУ позволяет своевременно 
принимать обоснованные решения оператором в усло-
виях неопределенности, противоречивости входной 
информации об объектах, ограниченных возможно-
стей БЛА, сложной помеховой обстановки, маневрен-
ного, огневого, информационного противодействия со 
стороны наземной цели, значительного количества 
параметров, значения многих из которых явно неопре-
деленны. Знания экспертов позволят сформировать 
единых правила  по управлению БЛА при решении 
разных целевых задач в условиях неопределенности.  
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ІНТЕЛЕКТУАЛЬНА СИСТЕМА ПІДТРИМКИ ПРИЙНЯТТЯ РІШЕНЬ ПРИ УПРАВЛІННІ  

БЕЗПІЛОТНИМИ ЛІТАЛЬНИМИ АПАРАТАМИ НА НАЗЕМНОМУ ПУНКТІ УПРАВЛІННЯ 
Н.О. Королюк, С.М. Єременко 

Розглядається підхід щодо формування рекомендацій для своєчасного прийняття обґрунтованих рішень операто-
ром при дистанційному управлінні безпілотним літальним аппаратом при вирішенні різних завдань. 

Ключові слова: безпілотний літальний апарат, система підтримки ухвалення рішень. 
 

INTELLIGENT DECISION SUPPORT IN THE MANAGEMENT OF DRONE GROUND CONTROL STATION 
N.A. Korolyuk, S.N. Eremenko 

Discusses an approach to formation of recommendations for timely decision based solutions by the operator for remote 
control of drone in solving various tasks unmanned aerial vehicle, the system support decision making. 

Keywords: drone, system of support of making a decision. 


