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З перших днів агресії проти України за даними ЗСУ та ДСНС на різних 

об’єктах критичної інфраструктури було виявлено велику кількість оптичних 

міток у формі кіл, хрестів та ін. нанесених світловідбиваючою, люмінесцент-

ною фарбою та іншими матеріалами, які використовувалися окупантами для 

навігації в темний час, демаскування об’єктів та корегування вогню. Пошук 

таких засобів потребує значного часу та людських ресурсів.  

Тому завдання, спрямоване на розроблення інтелектуального безпілот-

ного комплексу для обстеження об’єктів критичної інфраструктури на наяв-

ність оптичних міток, здатний методами штучного інтелекту у автоматичному 

режимі виявляти оптично-контрастні мітки є актуальним та практично значу-

щим.  
Метою доповіді є розробка алгоритму побудови польоту БПЛА в умовах 

міської забудови для забезпечення обстеження об’єктів критичної інфрастру-

ктури на наявність оптичних міток з урахуванням параметрів руху БПЛА, мо-

делей його руху та характеристик відеоапаратури, що використовується на бо-

рту БПЛА. 

В доповіді наводяться результати моделювання траєкторії руху БПЛА 

для обстеження об’єктів у середовище з перешкодами та етапи реалізації цього 

алгоритму мовою програмування Python.  

Наведені статистичні дані показують, що запропонований алгоритм є 

ефективним для розв’язку завдань визначення раціональних траєкторій руху 

БПЛА. 
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