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СИСТЕМА ЖЕСТОВОГО УПРАВЛІННЯ БПЛА 

Набока В. Д., Шестопалов С. В. 

Одеський національний університет імені І.І. Мечникова 

Анотація. У роботі розглянуто підвищення інтуїтивності та ефективності 

управління БПЛА. Проаналізовано недоліки традиційних пультових систем, 

зокрема складність освоєння та високе когнітивне навантаження. Запропоновано 

підхід до безконтактного жестового управління з використанням Leap Motion та 

розроблено мапінг жестів для управління основними параметрами польоту. 

Ключові слова: безпілотний літальний апарат, жестове управління, Leap 

Motion 

Сучасний розвиток БПЛА характеризується їх широким застосуванням у 

військовій, цивільній та комерційній сферах – від моніторингу й логістики до 

рятувальних і бойових операцій. Попри високий рівень технологічної 

досконалості самих апаратів, підходи до їхнього управління залишаються 

переважно традиційними.  

Характерним прикладом традиційних систем управління є система 

управління в безпілотних платформах типу DJI Mavic 3, де управління 

здійснюється за допомогою двох стіків: лівий відповідає за зміну висоти та 

рискання, а правий – за тангаж і крен. Запуск двигунів потребує виконання 

спеціальної комбінації рухів стіків [1]. Така система управління, хоча й 

забезпечує необхідну функціональність, є недостатньо інтуїтивною для 

непідготовлених операторів, потребує значного часу на навчання та створює 

підвищене когнітивне навантаження, особливо в умовах обмеженого часу на 

прийняття рішень. 

Саме тому пропонується здійснити перехід від традиційного пультового 

управління до безконтактного жестового, використовуючи для цього контролер 

Leap Motion. Leap Motion – це оптичний контролер, що працює на основі двох 

інфрачервоних камер і трьох світлодіодів. Він здатен з високою точністю (до 0.01 

мм) та частотою оновлення до 120 кадрів на секунду визначати положення, 

орієнтацію та рухи кистей рук у просторі над собою (у напівсферичній зоні до  

80 см), будуючи математичну модель скелета руки без необхідності носіння 

додаткових пристроїв [2]. Завдяки низькій затримці відгуку (5-10 мс) цей датчик 

придатний для управління динамічними об'єктами, такими як БПЛА. 

У рамках дослідження пропонується наступний спосіб переходу до 

жестового управління, який спростить навчання та зробить пілотування більш 

природним. Ліва рука оператора бере на себе управління тангажем і креном 

(нахили дрона), а права – рисканням (обертанням) та зміною висоти. 

Запропонована мапінг жестів деталізовано у таблиці 1. 



Інформатика, інформаційні системи та технології 

 

156 

Таблиця 1 – Мапінг жестів Leap Motion для управління БПЛА 

Рука / Жест Дія на пульті управління Дія на дроні 

Ліва рука 

  

 

Ліва рука 

  
 

Права рука 

  

 

Права рука 

  

 

 

 

Запуск двигунів 

(армування) 

Права рука 

  

Зміна режиму 

управління 

 

Перепрограмована 

функціональна кнопка пульту 
Скидання вантажу 

Таким чином, запропонована система жестового управління на основі 

контролера Leap Motion дозволяє замінити традиційний пульт інтуїтивно 

зрозумілим безконтактним інтерфейсом, суттєво знижуючи когнітивне 

навантаження на оператора та скорочуючи час навчання пілотуванню БПЛА.  
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