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Задача точного вимірювання траєкторії літаючих об‘єктів у просторі є важливою 

складовою багатьох технологічних процесів при слідкуванні і визначені безпечної 

траєкторії польоту. Серед відомих способів визначення траєкторії польоту безпілотних 

літаючих об‘єктів, до них можна віднести такі методи, як: 

 аудіо виявлення; 

 візуальне виявлення; 

 за тепловим послідом; 

 радіолокаційні; 

 радіо (RF); 

 комп‘ютерний зір. 

Для ефективного визначення безпілотного літаючого об‘єкта використовується 

визначення за тепловим послідом (тепловізором) і визначенням відстані з допомогою 

дальнеміра [1].  

Вимірювання відстані до об‘єкта ми знаходимо за допомогою далекоміра. При 

застосуванні комп‘ютерного зору і подальшою обробкою таких даних як, відстань до 

об‘єкта, швидкість об‘єкта ми можемо спрогнозувати орієнтовну траєкторію об‘єкта. 

Для більш детальнішої визначення траєкторії визначаємо відстань до об‘єкта 

декілька раз для корегування прогнозованої траєкторії. 
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Рисунок 1 – Приклад визначення траєкторії польоту 

 

A – пристрій визначення траєкторії; 

В – безпілотний літаючий об‘єкт; 

L1,2,3 – відстань до об‘єкта; 

α – прогнозована траєкторія об‘єкта. 
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