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Введение. Беспилотные летательные аппараты (БПЛА) в настоящее время применяются 

для решения ряда практических задач, одной из которых является задача мониторинга 

(обследования) местности. Целью мониторинга является, как правило, обход определенного 

участка местности для получения актуальной информации о состоянии окружающей среды. 

Использование БПЛА позволяет частично автоматизировать, упростить и удешевить решения, 

применяемые для мониторинга местности. Основной из ключевых особенностей 

использования БПЛА является возможность использовать несколько аппаратов совместно, 

что в перспективе может ускорить решение задачи мониторинга. 

Основная часть. Рассматриваются функциональные требования к созданию 

имитационной модели оптимизации маршрутов движения группы БПЛА для выполнения 

задачи мониторинга местности. При создании имитационной модели возможно опереться на 

существующие решения, обозначаемые как mission planners (планировщики миссий) – они 

используются операторами БПЛА для планирования миссий (в т.ч. с группами БПЛА) и 

оперативного получения информации о ходе их выполнения [1]. Требования описаны с опорой 

на различные критерии оптимизации маршрутов, в числе которых: 

энергоэффективность как способность БПЛА тратить как можно меньше энергоресурсов 

на выполнение задачи (в случае продолжительного выполнения задачи – как можно реже 

уходить на подзарядку); 

скорость выполнения задачи (как глобальной задачи обхода местности, так и локальной, 

на уровне отдельных БПЛА); 

надежность выполнения задачи (в случае наличия проблемных зон на карте должна быть 

предусмотрена возможность их обхода либо в модель должна быть внесена корректировка 

процентной вероятности успешного облета местности). 

При оценке критериев оптимизации планируется использовать преимущественно 

программные методы, влияющие на выполнение маршрутов БПЛА (алгоритмы группового 

движения), аппаратная составляющая (влияние конструкции БПЛА и отдельных его 

компонентов, таких, как моторы и двигатели) может быть представлена в имитационной 

модели, но более подробно рассмотрена впоследствии [2]. При разработке имитационной 

модели, помимо прочего, нужно обратить внимание на способы организации серии 

экспериментов для последующего определения особенностей функционирования группы 

БПЛА в зависимости от выбранных критериев оптимизации, стратегий управления БПЛА, а 

также степенью автоматизации движения (то есть учитывать возможность выбора 

существующих способов организации маршрутов БПЛА на основе механизмов роевого 

интеллекта [3]).  

Выводы. Определены и описаны функциональные требования для имитационной 

модели оптимизации маршрутов движения группы БПЛА.  
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