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Постановка проблеми. Хмарні сервіси, що дозволяють перенести 

обчислювальні ресурси й дані на віддалені інтернет-сервери, в останні роки 

стали одним з основних трендів розвитку IT-технологій [1-4]. Концепція 

хмарних обчислень з'явилася ще в 1960 році, коли американський учений, 

фахівець з теорії ЕОМ Джон Маккарті висловив припущення, що коли-небудь 

комп'ютерні обчислення стануть надаватися з використанням бізнес-моделі 

сфери послуг. Розповсюдження мереж з високою потужністю, низька вартість 

комп'ютерів і пристроїв зберігання даних, а також широке впровадження 

віртуалізації, сервіс-орієнтованої архітектури привели до величезного 

зростання хмарних обчислень. Кінцеві користувачі можуть не перейматися 

роботою обладнання технологічної інфраструктури «в хмарі», яка їх 

підтримує. Для наземних безпілотних багатоцільових транспортних засобів 

(ББТЗ) крім хмарних сервісів є важливою навігаційна інформація. Навігаційна 

інформація і хмарні сервіси є важливою частиною інтелектуальних 

транспортних систем і парадигми єдиного інформаційного простору [1-4]. 

Використання хмарних сервісів сумісно з навігаційною інформацією мають 

підвищити ефективність використання ББТЗ. 
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Мета дослідження – розроблення інформаційно-управляючої системи 

наземними ББТЗ з використанням сервісів хмарних обчислень і навігаційних 

дронів на основі об'єднання синергетичного підходу і методів транспортної 

телематики. 

Розроблення інформаційно-управляючої системи наземними ББТЗ. 

Основна ідея полягає у можливості використання штучного інтелекту для 

розроблення інформаційно-комунікаційної технології інтелектуального 

керування багатомірними нелінійними динамічними системами, що 

знаходяться під впливом випадкових збурень із заздалегідь невідомими 

параметрами. Ідея втілювалася при створенні алгоритмів управління для 

наземних ББТЗ на основі гібридних багатошарових нечітких штучних 

нейронних мереж з використанням технології згорткових мереж. 

Основна гіпотеза основана на твердженні про можливість підвищення 

ефективності функціонування наземного ББТЗ за рахунок об'єднання 

синергетичного підходу і еволюційних методів навчання гібридних 

багатошарових нечітких штучних нейронних мереж інтелектуальних 

інформаційно-управляючих систем транспортних засобів. Гіпотеза 

підтверджена теоретичними дослідженнями створеної комплексної 

функціональної математичної моделі збуреного руху наземного ББТЗ. 

В роботі розроблена технологія інтелектуального керування 

транспортними засобами з використанням сервісів хмарних обчислень на 

основі глибокого навчання штучних нейронних мереж, яка дозволяє значно 

пришвидшити процес обробки і прийняття рішень бортовим комп’ютером 

транспортного засобу, а також знизити вартість і вимоги до бортового 

комп’ютера за рахунок того, що основні обчислення виконуються у хмарних 

сервісах. Розглядаючи переваги хмарних обчислень, варто сказати і про 

недоліки, з якими зв’язаний перехід на хмари. Найбільш суттєвий з них – 

загроза інформаційної безпеки. Ще одним недоліком можна назвати прив’язку 

хмарної технології до конкретного постачальника послуг, збої на стороні 

провайдера, вихід з ладу інтерфейсу адміністрування, банкрутство і 
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поглинання оператора. До інших ризиків можна віднести втрату зв’язку з 

мережею провайдера, DDoS-атаки і втрату відповідності вимогам 

регулювальників. 

Глибоке навчання штучних нейронних мереж засноване на навчанні 

окремо кожного із шарів нейронної мережі, а потім усієї мережі, що дозволяє 

ефективно вирішувати задачі обробки великого обсягу інформації. 

Розроблено методи і алгоритми синтезу комплексованих навігаційних 

систем для наземних ББТЗ з використанням навігаційних дронів на основі 

геоінформаційних систем, які дозволяють виключити недоліки окремих 

навігаційних систем і підвищити надійність та ефективність навігаційної 

інформації. 

Висновки. Розроблено методи, алгоритми та програмні засоби синтезу 

комплексованих навігаційних систем для наземних ББТЗ на основі 

геоінформаційних систем. Розроблено алгоритми для вирішення задач 

орієнтації і навігації рухомого об’єкту на основі комплексованої навігаційної 

системи для наземних ББТЗ з використанням навігаційних дронів, а саме: 

алгоритм контролю працездатності навігаційної системи; алгоритм оцінки 

можливих режимів роботи навігаційної системи; алгоритм вибору режиму 

роботи; алгоритм роботи системи в радіонавігаційному режимі; алгоритм 

роботи комплексованої навігаційної системи в автономному режимі; алгоритм 

комплексованого режиму навігації; алгоритм режиму початкових установок; 

алгоритм обробки сигналів від датчиків; алгоритм обчислення дирекційного 

кута. Розроблена технологія інтелектуального керування транспортними 

засобами з використанням сервісів хмарних обчислень на основі глибокого 

навчання штучних нейронних мереж. 
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