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This work is devoted to development of the universal training complex 

with the particular recommendation for the primary training of the unmanned 

aviation specialists. This complex consists of two multi-rotary experimental 

training aircraft. The first one is an original, specialized modular constructor. It 

permits to collect 3-copter, 4-copter and 6-copter according to the “+” and “X” 

schemes from the set of 5 constructurally different aircraft. The second one is a 

research platform with the advanced technical characteristics. It is aimed to 

develop the aerial photography skills, to perform automatic flights according to 

the planned program, conducting long-distant flights, the first-person view in 

FPV regime with video surveillance. 

 

Перспективним напрямком розвитку сучасної авіації є розробка та 

експлуатацiя безпілотних літальних апаратів (БПЛА). 

На цей час відбувається зміна та удосконалення підходів що до 

розробки та застосування безпілотної авіаційної техніки у військовій та 

цивільній областях. Це сприяє появі великої кількості функціонально 

різних видів БПЛА. 

Діапазон існуючих і розроблюваних апаратів дуже широкий: від 

мікро- та міні-БПЛА до важких багатотонних апаратів, а також БПЛА, 

здатних виконувати дальні, висотні та тривалі за часом польоти. 

Призначення сучасних БПЛА не обмежується лише військовою областю. 

Стрімко розширюється і сфера їхнього цивільного застосування [1] у таких 

галузях, як: нафтогазова промисловість, транспорт, будівництво, сільське 

господарство, зв'язок та ін., що надає додаткових імпульсів розвитку 

безпілотної авіаційної техніки. 

Разом зі стрiмко зростаючою кiлькiстю  БПЛА пiдвищується попит на 

квалiфiкованих спецiалiстiв по їх обслуговуванню. Для цього потрiбна 

технiчна база. У данiй роботi запропоновано проект універсальної 

навчальної платформи для налагодження та керування БПЛА 

мультироторного типу, призначеної бути практичним посiбником в 

процесi вивчення мультироторних БПЛА.  

Головною метою даної роботи є удосконалення процесу вивчення 

мультикоптерiв, отримання  навичок їх побудови, налагодження i 
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керування за рахунок розробки універсальної, надiйної, а головне 

безпечної  в експлуатації  навчальної платформи.  

Проаналізувавши класифікації БПЛА [2] та доступні технічні рішення 

на спецiалiзованих інтернет-форумах та спiвтовариствах [3], де ведуться 

науковообгрунтованi обговорення проблем безпiлотної авіації, було 

сформульовано  основнi технічнi параметри розроблюваної платформи, 

обрано базову комплектації проекту. 

До складу проекту входять два мультироторнi експериментально-

тренувальнi лiтальнi апарати, які зібрано з універсальних складових вузлів 

розроблених мною особисто.  

Структурну схему розроблених літальних апаратів представлено на 

рис.1.  

 

 
Рисунок 1 - Структурна схема мультироторних літальних апаратів 

в комплектації 8-коптера та 3-коптера 

        

Першим з представлених мультироторних літальних апаратів є 

оригінальний, спецiалiзований модульний конструктор для первинного 

ознайомлення з конструкцiями мультикоптерiв, за допомогою якого, з 

одного набору, можливо зiбрати 5 різних літальних апаратів, а саме 3,4,6-

коптери по схемам “+” та “X”,  провести порiвняльний аналiз iх польотних 

характеристик та відпрацьовувати навички керування мультикоптерами 

різних компоновочних схем. 

Як наступний етап проекту, було створено своєрідну дослiдницьку  

платформу з полiпшеними технiчними характеристиками на базі 8-коптера 

яка орiєнтована на користувачiв з певним досвiдом користування 

мультикоптерами. Вона буде використана для напрацювання навичок 

аеровiдеоз’йомки,   виконання автоматизованих польотiв на велику 

вiдстань по заданнiй програмi та проведення дальніх польотiв з 

керуванням вiд першого лиця за допомогою вiдеокамери (FPV) First Person 

View. Також розроблений мультикоптер можливо використовувати, як 

носiй спецiалiзованого обладнання, вiдеокамер,  фотоапаратiв, 

тепловизорiв, дозиметрiв.  
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Важливою особливiстю проекту є модульнiсть конструкції, 

можливiсть швидкої адаптацiї для вирiшення конкретних потреб. 

Розроблена платформа - це спецiалiзований конструктор для складання 

БПЛА з рiзними функцiональними можливостями. 

Для подальшого практичного втілення було створено діючий 

прототип навчальної платформи. На рис.2 представлено конструкцію 

розроблених мультироторних літальних апаратів.  

 

 
 

Рисунок 2 – Конструкція універсальної навчальної платформи для 

налагодження та керування БПЛА мультироторного типу 

 

Як наступний етап розробки проекту навчальна платформа буде 

доповнена системою автоматичного оминання перешкод, модулем 

розпізнавання об’єктів на базі Ultralytics Yolo [4] та системою 

автоматичної посадки у задану точку. 
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