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Layihanin maqgsadi post-mlharibs prosesinds, isgaldan azad edilmis, regional konflikt tahllkasi
movcud olan erazilerin davam etdirile bilen inkisafi va tahlukasizliyinin tamin edilmasi ugin PUA-
lar Uzarinde vahid markazdan idara olunan monitoring vasitalarinin yaradilmasi ve
tekmillesdirilmasidir.

Layihanin hayata kegirilmasi u¢un asagidaki masalelarin halli nezarde tutulmusdu:

e Layiha ilkin marhalede muxtalif tipli heterogen qurasdirma texnologiyalarina cavab veran PUA
ndvlarinin goxrotorlu, sabit ganadli ve hibrid kateqoriyall dronlarda, terafimizden hazirlanmis
elektron izleama modullarinin qurasdiriimasi va sistemdas istifads olunmasi Uzarinda aparilacaq
toecrubalarla asaslandirilacaqdir.

e Sistemin ve KPUA-da yerlosdirilmis izloma modullarinin is§aldan azad edilmis arazilarde
qurasdiriimis NB-loT sabakasini destaklomak imkanina sahib olmasi ve tahlukasizliyin temin
olunmasi Ug¢un dizayna elektromaqgnit mudaxilelardan gorunmus elektron modullarin va
ciplerin daxil edilmasi istigamatinda iglarin gorulmasi.

e PUA-larin monitoringini tamin edan ve PUA-larin govdasina daxil edilacek elektron izlema
modulunun va akkumulyatorun ¢akisinin optimalliginin tamin olunmasi istiqgamatinda iglerin
apariimasi.

e KPUA-larin monitoringinin hayata kegcirilocayi Portalin dizayn edilmasinda server (idaraetma
markazi) ligiin Monitoring, Févgslads Hallarin idare Edilmasi hava seraitini nezere alaraq
ucuslarin planlasdirmasi, hava sahasinin vaziyyati ve hava naqliyyatinin axini ile alagali butun
malumatlari 6zinds saxlayan Malumat Bazasinin yaradilmasi. Bu bazaya, mulki aviasiya
idarsedilmasinda dispetger operatorlarinin istifads etdiyi malumatlardan alave ham da,
fovgalada vaziyyatlarle bagli malumatlar daxil olunacaqdir.

Yuaxrida sadalanan masalalarin halli gediginda elmi aragdirmalar aparilmis ve nazari sahade
asagidaki igler gorulmuasdur:

Azarbaycanin isgaldan azad edilmis srazilori daglar ve mesalerla saciyyslonir. Bu erazilarda
infrastrukturun va kand teserrufatinin inkisafina informasiya destayini temin etmak Ucgun bazi
hallarda pilotsuz texnologiyalardan istifade etmakle yerin monitoringi telab olunur. Bununla
alagadar, daglig ve mesalik landsaftda yerustu pilotaj zamani helekopter tipli pilotsuz ugus
aparati olan kvadrokopterin 3D trayektoriyasinin formalasdiriimasi algoritmi teklif olunur ki, bu da
mumkuin manesleri daf etmak Ugun avtonom manevr etmayi nazards tutur. Baza model olaraq,
makanin geyri-salis sektorlarini aks etdiren linqvistik dayigenlar saklinds giris xarakteristikasi olan
geyri-salis ¢ixaris sisteminden istifade edilmisdir ki, burada manealarin mdévcudlugu ve onlara
gadar olan masafe verbal sakilds, yani terminler saklinde sarh olunur. Ufqi miistevids firlanma
bucaginin, ugus hundurliylnin ve kvadrokopterin sdratinin deyismasini oks etdiran c¢ixis
linqvistik dayisanlarin gartlari kimi tertib edilmis sistemin geyri-salis naticalari 8sasinda manealarin
aradan galdiriimasi teklif olunur, giris linqvistik dayisenlarinin sertlerinin muxtalif ssenarilari Uzra
model davraniginin naticaleri tahlil edilir.

Bundan alava, yerin monitoringi seraitinde kvadrokopterin avtonom manevrini temin etmak Ugln
iki alt sebsakani 06zunds birlagdiran strukturlasdiriimis iyerarxik neyron ssaboka idareetma
modelindan istifade etmak toklif olunur: “Reasonable” ve “Instinktiv’ neyron sebakaler. Bu
sobakalarin talimi (0yradilmasi) baxisin bes sektorunda mumkin maneaslarin aradan qaldiriimasi
ilo bagh kvadrokopterin davranisinin miixtslif ssenarilori Uzre heyata kecirilir. Oyrotmos
namunsalerinin (ugus ssenarilarinin) formalagsmasi Ugun yuxarida adi gakilan qeyri-salis gixarig
sistemindan istifads olunmasi nazarda tutulub.




Kvadrokopter avtopilot qaydada ucgusu ideyasini hayata kegirmek Ugun giris, gizli ve ¢ixis
laylardan ibaret iyerarxik G¢ layli neyron sabakasi signal geviricisi (konvertoru) kimi gabul edilir.
Sebeka giris signallarini gizli laydan gelan sinoptik alagslarin ¢akilerine ve qizli layin qgeyri-xatti
neyronlarin hadlarine uygun olaraqg gevirir, bunlar 6yranma prosesi zamani tenzimlenir ki, sabaka
cixiglarda istanilan signallari induksiya etsin. $Sebakanin Oyrenilmasi prosesi muayyan edilmis
parametrlarin ixtiyari secgimi ile baslayir, ona gora de ilkin marhalede gebaka cixislar arzu
olunanlardan shamiyyatli derecads farqlanacek. $Sebaka cari ¢ixislari arzu olunanlarla migayise
edir va alde etdiyi ¢ixiglarla arzu olunan ¢ixislar arasindaki farqg magbul dayars qadar azalana
gedar onun parametrlorini tanzimlayir. Umumiyystle, bu oks slagsli neyron sabskeasinin necs
oyradilmasinin nUmayigidir.

Aproksimasiya qabiliyyatine gore bu neyron sabakasi ¢evikdir, yani yeni funksiyalari alde etmakla
ve movcud funksiyalarini dayisdirmakle yeni giris suratlera “agilli” cavab vera bilir. Bununla bels,
bu sebaka yalniz muayyan bir zaman noqtesinda sabitlenmis statik giris-cixis munasibatlarina
cavab vera bilar. Zamanla dayigen giris vektorlari ila bir sira ¢ixig vektorlari arasinda dinamik
alagani temin etmak uUgun gizli layin geyri-xatti neyronlarin alaga ¢akilarinin va hadlarinin slave
toenzimlanmasi talab olunur ki, bu da artig zamandan asilidir. Maayyen giris tasirlarine uygun
davranig nUmunalerini saxlaya bilecayiniz slave yaddas qovsaglarina ehtiyaciniz olacaq. Aydindir
ki, neticede bu, gsebakanin hacmina gstirib ¢ixaracaq ve bununla da 6yrenma prosesini
ahamiyyatli derecedsa yubadacaq, bu ise qgabuledilmazdir, ¢unki real vaxt rejiminds girig
namunalerini emal edan kvadrokopter operativ manevr etmalidir.

Kvadrokopterin davranigina real vaxt rejiminde nazarst etmak Uglin muxtslif davranis nimunalari
yarada bilan neyron sebske modelinden istifade etmak taklif olunur. iki név coxlayll sebsokaleri
birlesdiran strukturlasdiriimis iyerarxik neyron sebaka modeli toklif edilir. “Reasonable” ve
“instinktiv’ sabakaler. Quadrokopter sensorlarindan alinan melumatlar olan giris signallar (x; =
On, X, = Sol, x3 = Sag, x4 = Daha yiksak, xs = Asagi) [0, 1] intervalinda dayisir. Her bir giris
dayiseni xx (k = 1+5) kvadrokopterin harokati istiqametinde Ufligi ve ya saquli olaraq feza
sektoruna uygun galir, onun daxilinde manealarin mévcudlugu va onlara olan masafe tahlil edilir.
Cixis deayisenlerine tesir gdstermak kvadrokoptere Ufligi mustavide firlanma bucadini (y; =
Firlanma), harekat suratini (y, = Sdrat) ve ugus hundurliydnu (ys = Hundurlik) dayisdirerak
manes ila togqqusmadan gagmaga imkan verir.

Quadcopter sensor signallari birbasa Reasonable neyron sabskanin giris layina verilir, bu, giris
vektorunun muaayyan bir davranis nidmunasina uygunlugunu yoxlayir va yalniz bundan sonra
kvadrokopter davranis modelini teskil edir. Bela bir kvadrokopter davranig modelina misal olaraq:
“Sensor ugus yolu boyunca har hansi manea askarlayana qadar istigamati, hUindurlayl ve surati
dayismadan iralilemak.”

instinktiv neyron sebakasi sensor giris ve kvadrokopterin miisyyan manevr zamani amal etmali
oldugu bir sira davraniglar arasindaki uygunlugu mieyyen edir. instinktiv seboaka terafinden
verilan amre misal olaraq: "Sensor maneaslarin mévcudlugunu agkar edana gadar saga va sola
harokatlorin dovrasini takrarlayin." Kvadrokopter gox vaxt bu cur harekatleri ardicilligla yerina
yetirmali olur, ona gore de dagliq mesa landsaftinin ¢atin olda edilan erazilerinds yerin
monitoringi seraitinds kvadrokopterin idara edilmasi Ugin neyron sebekadan istifade ederken
instinktiv sebakenin funksiyasi vacibdir.

Kvadrokopter, sensor malumatlarin tipik (avvelcadan tayin edilmis) davranig nimunaleri tayin
etdiyi hallarda Reasonable sebaka terafinden idars olunur ve bele sensor malumati almadigi
hallarda va bir sira harakatlari yerina yetirmaya macbur oldugda Instinktiv sebaka tarefinden idare
olunur.

Nozari sahada gorulen igleri Umumilasdiriimis sakilde asagidaki sakilds ifade etmak olar:
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1) yeristli monitoring seraitinde kvadrokopters nazarat etmak liglin esas model kimi iki alt
sobakadan ibarat strukturlasdirilmig iyerarxik neyron sabaka strukturu toeklif olunur:

aglabatan” va “instinktiv”, bunlarin six slagada islomasi kvadrokopters real seraitda
manevr etmaya ve manealeri dof etmays imkan verir;

2) yeristl monitoring seraitinde kvadrokopterin 3D trayektoriyasinin yaradilmasi alqoritmi
islanib hazirlanmisdir;

3) helikopter tipli pilotsuz ugus aparatlarina, yani kvadrokopterlers aid zaif resmilasdirilmis
texniki obyektlar tGgln hibrid idaraetma sistemlarinin layihalandirilmasi Usullari iglanib
hazirlanmisdir;

4) 1loT (industrial 10T) tebaqgaleri arasinda kérpi kimi “Bulud” hesablama istifade eden
pilotsuz ugus aparatina asaslanan agilli lloT monitorinq va idareetma sistemi taklif
olunmusdur;

5) Multikopterds slini gérmae sistemina asaslanan ve GPS signalindan ayrildigda herakati
dayandirmaq va gayidis trayektorusunu axtarmaq (tanimaq) imkani veran yanasma taklif
olunmusdur.

Layiha ¢argivesinda asagida tasvir olunan praktiki igler goraimusdur:

Layihanin ilkin marhalesinda dronlarin elektron izlenmasi tguin GPS vae GSM modullari
qurasdiriimis Arduino Mega platasindan istifade etmakls idareetma bloku (elektron izlema
modulu) yaradilmis ve GPS ve GSM modullari arasinda taleb olunan informasiya mubadilasi
yoxlanmisdir. Test sinaglarinin naticelari musbat olmusdur.

Bu marhalade layihadan gozlenilan naticelar daqiqglesdirilarak asagidaki sakilds ifade
olunmusdur:

Layiha gargivasinda yaradilan sistem asagidaki imkanlara malik olacaqdir:

- Hava nagliyyatinin tahlukasizliyinin temin olunmasi

- Pilotlu ugus aparatlarinin hava sahasine mudaxilasinin minimuma endirilmasi

- Xususile post-muhariba prosesindas olan ve regional konflikt tehlikesi mévcud olan eraziler
ucun saxsi hayatin toxunulmazliginin temin olunmasi, sanaye obyektlarinin, maxfi
arasdirma markazlerinin ve harbi zonalarin konfidensiyalliginin gorunmasinin temin
olunmasi

- Kigik PUA-larin geydiyyatinin va monitoringinin temin olunmasi

- Pilot ydonUumlu tatbiq vasitasila ugus icazalarinin, kicik PUA-larin harekat trayektoriyasi,
handurlayu ve vaxtinin vahid mearkazdan izlenmasi.

Layihanin 2-ci marhalesinda asagidaki isler gorulmusdur:

PUA-larin izlanmasi (monitoringi) sisteminin arxitekturasi islanib hazirlanmigdir;
PUA-larin izlanmasi qurgusunun komponentlaeri muayyeanlagdiriimisdir;

PUA-larin izlanmasi qurgusuna qoyulan asas talebler muayyanlasdirilmisdir;

idareetma prosessoru modullarinin tesnifati aparilmis ve izleme qurgusunun prototipinin
hazirlanmasi Ugun elementlar segilmisdir.

ANANENRN

PUA-larin izlama sisteminin strukturuna ona qurasdirilmig GNSS izlayicilari ve GSM modullari ile
birlikde asagidaki komponentlar de daxildir:

1. Qurasdiriimig GNSS izlsyicisi vo GSM modulu olan dron. Bela dronda GNS izlayicisi dronun
yerini muayyanlagdirmak isini yerina yetirir, GSM modulu ise malumatlarin éturdlmasi tgtin mobil
sabaka ila alagani temin edir.




2. GNSS izlsyicisi. Bu, adeten GPS ve ya diger peyk pozisiyalama sistemlerine asaslanan va
peyk signallarindan istifade edarak dronun cografi koordinatlarini (enlik va uzunluq, hundurlik)
toeyin edan cihazdir.

3. GSM modulu. Bu, dronun mobil operatorun mobil sabakasi ile alaga saxlamasina imkan veran
cihazdir. Bu ¢ihaz dronun moévqeyini ve digar parametrlarini 6tirmak Ugun 2G, 3G, 4G va ya NB-
loT kimi texnologiyalardan istifads edir.

4. Server ve ya bulud platformasi. Bu platforma GSM modullari vasitasile dronlardan malumatlari
gabul edan ve onlari emal edan sistemin markazi qovsagidir. Server ve ya platforma
malumatlarin saxlanmasini temin eda, dronun yeri haqqinda malumati xaritede gostars, cihazi
idare eda ve bildirigler va analitika kimi alava funksiyalar yerina yetire bilar.

5. Istifadagi interfeysi. Bu, istifadagilera dron izlema sistemi ils qarsiligl slags yaratmaga imkan
veran interfeysdir. O, istifadagilerin dronlarin yerlasdiyi yera baxa bilmasi, bildirisler ala bilmasi va
cihazlari idara eda bilmasi tglin veb program va ya mobil program kimi taqdim edile bilar.

Hazirlanmasi nazarde tutulan PUA-larin izlanmasi blokuna monitoring amaliyyatlarinin
keyfiyyatinin temin edilmasi magsadile asagidaki asas taleblar qoyulmusdur:

- Etibarhliq ve sabitlik

- GNSS-in yuksak hassasligi ve daqiqliyi
- Mobil saebakalarin dastaklanmasi

- Asagi enerji sorfi

- Kompakt dlgida va yungul olmasi

- Asan integrasiya va programlasdirma

- Normalara ve standartlara uygunlug.

Layihanin 3-cl ve 4-cu marhalalarinde asagidaki islerin gortlmasi planlasdiriimisdi:

v" PUA-larin izlenmasi (monitoringi) Ggln idareetma blokunun prototipleri hazirlanmig ve
korpusa qurasdiriimigdir;

v" Prototiplerin idars olunmasi Uglin program teminatlari hazirlanmisdir;

v" Hazirlanmis prototiplerin parametrlarinin optimallasdiriimasi Gi¢clin tedgiqatlar apariimisdir;

v' Hazirlanmig prototiplarinin sinaq testleri zamani gatismazliglar agkara gixariimisdir

Bu marhalenin icrasi naticesinda PUA-nIn ugus trayektoriyasi, ugus hundurliyu ve ugus surati
haqqinda malumatlarin real vaxt rejiminde o6turtlmasina imkan veran izlama modulunun
prototipleri hazirlanmisdir.

Bu merhalede idareetma blokuna daxil olan komponentlarin onlarin Gzerine qoyulan funksiyalari
yerina yetirmasini temin etmak maqgsadile muvafiq program taminatlari da hazirlanmisdir.

Alinan nimunanin parametrlarinin optimallasdiriimasi Gzra aparilan tedqigatlar naticesinda
idareetma blokunun ¢akisini azaltmaq imkani miayyan edilmisdir ki, bu da ugus ¢akisi (faydali
yuk) kimi PUA parametrina shamiyyatli deracads tasir gdsteran cehatdir.

Layihanin icrasinin 5-ci marhalasinde PUA-larin izlanmasi (monitoringi) Gglin idareetma blokunun
optimallasdiriimasi Gzrs isler davam etdirilmis, PUA-larin monitoringi Ggln veb-portalin
yaradilmasi uzrs texniki taleblar iglanib hazirlanmig, hazirlanmig telabler asasinda PUA-larin
monitoringi sistemi funksionalliglarini simulyasiya edan test sayti yaradilmisdir ve yaradiimis test
sayt vasitesila icareysa goturulmus PUA-lardan istifade etmakls test sinaqglari kegirilmis va
sinaglarin naticalari analiz olunaraq ¢atismazliglar aradan qaldiriimisdir.

Yaradilacaq portalda agagidaki imkanlarin reallagdiriimasi nezards tutulmusdur:
- PUA-larin geydiyyati va identifikasiyasi
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Xariteda PUA ucuslarinin izlenmasi
Ucuslar va cihazlar hagginda malumat
Statistika ve tehlil

Sistemin arxitekturasi

izlenma tarixgelerine baxmaq imkani.

Bundan basqga hazirlanan senadds portalin tahlukssizliyine va onun mahsuldarligina talebler do
0z oksini tapmisdi. Talablerin isifada olunan texnologiyalar hissesinde ham da portalin
yaradilmasinda istifade olunacaq programlasdirma dili, verilonlar bazasini idareetma sistemina
uzre talablar de alave olunmusdu.

Layihanin 6-ci marhalasinda

texniki sartlarin hazirlanmasi

prototiplesdirme

sistem dizayninin, istifadaci interfeysinin yaradilmasi
kontentin hazirlanmasi ve doldurulmasi

program teminatinin hazirlanmasi

qgusurlarin Uza ¢ixarilmasi ve aradan qaldiriimasi

islari planlasdiriimisdi.

Bu merhalada monitoring sisteminin yaradilmasi tgun texniki sertler (TS) muayyen edilmisdir.
Texniki spesifikasiyalara veb-platformanin funksionalligina dair talebler, PUA-larin geydiyyati vo
izlanilmasi Ugun zaruri malumatlarin siyahisi, hava saraitinin prognozlasdirilmasi dgin
parametrlar, hamginin tehlikasizlik vo malumatlarin mihafizasi taleblari daxildir.

Osas talablars asagidakilar aiddir:

istifadagilerin geydiyyati ve avtorizasiyasi imkaninin olmasi

Unikal identifikatorlarla dronlarin qeydiyyati imkaninin olmasi

Real vaxt rejiminda dronlarin xaritade movqeyini gostarmak Ugun izlema modulunun tatbiqi
imkaninin olmasi

Hava saraitinin prognozlasdiriimasi U¢un meteoroloji xidmatlarla inteqrasiya imkaninin
olmasi

Ucus icazalerinin alinmasi imkaninin olmasi

Ucguslarin geydiyyati ve monitoringi funksiyalarinin olmasi

Cerima funksiyalarinin olmasi

Bu marhalada gorilen iglerin naticasi olaraq pilotsuz ugus aparatlarinin uguslarinin effektiv ve
tehlikasiz monitoringi tg¢ln batin zaruri komponentlari ve funksionalli§i 6zinda aks etdiren PUA-
larin ugusunun monitoringi sistemi platformasinin arxitekturasi hazirlanmisdir. Veb platforma
istifadagilare dronlari geydiyyatdan kegirmaya, onlari real vaxt rejiminda izlemaya, ugus icazaleri
alde etmays va hava seraitine asasan ugus vaxtlarini planlagsdirmaga imkan veracak. Sistem
inzibatcilari malumat ve analitik hesabatlar teqdim etmak, hamcginin avtorizasiya, giris ve
monitoring funksiyalarini idars etmak Ggun alatlera malik olacaqlar.

Layihanin 7-ci ve 8-ci marhalslarinds asagidaki iglar hayata kegirilmigdir:

PUA izlema sisteminin informasiya-analitik platformasinda test sinaqglari kegirilmisdir
malumatlarin toplanmasi ve tahlili hayata kegirilmisdir

askar olunan qusurlar ve gatismazliglar aradan qaldiriimisdir

PUA monitoring sisteminin effektivliyinin giymatlandiriimasi metodikasi taklif olunmusdur
alde edilmis naoticelare asasan sistemin daha da tekmillesdiriimasi Ugun tovsiyaler




hazirlanmisdir.

Marhalalerin icrasi gedisinda test sinaqglarinin kegiriimasi metodikasi hazirlanmisg, sinaglarda
istifade olunacaq avadanlhglar muayyenlasdiriimis ve Sistemin xUsusiyyatleri nazere alinmagla
alde edilmis malumatlarin tahlili apariimisdir.

Bu tovsiyalerin hayata kegirilmasi yuksak saviyyada uguslarin tahlukasizliyini va semaraliliyini
temin etmaya qadir olan PUA monitoring sistemini yaratmaga imkan verir.

Bu mearhalada gorilen iglerin naticasi olaraq pilotsuz ugus aparatlarinin uguslarinin effektiv ve
tehllkasiz monitoringi tgun butlin zaruri komponentlari ve funksionalligi 6zinda ks etdiran PUA-
larin ugusunun monitoringi sistemi platformasi test sinaglarinin kegirilmasi Ugun hazirliq
voziyyatina getiriimis, elave olarag PUA monitoring sisteminin effektivliyinin giymatlandiriimasi
metodikasi hazirlanmis ve alde edilmis naticalera asasan sistemin daha da tekmillesdiriimasi
ucun tovsiyaler hazirlanmigdir. Bu tovsiyyelar asagidakilardan ibaratdir:

. |[stifade olunan texnologiyalarin diapazonunun genislendirimasi: Sistemin etibarliligini
artirmaq ucln barometrler, magnitometrlar va akselerometrlor kimi alave sensorlardan
istifade etmak tdvsiya olunur.

o Malumatlarin filtrasiyasi alqoritmlarinin hazirlanmasi: Koordinatlarin muayyan edilmasinin
duzgunliydnu artirmaq ugun kanar malumatlari aradan gqaldirmag ve naticalarin
etibarliigini artirmaq Ugun verilanloerin filtrlenmasi alqoritmlarini hazirlamaq lazimdir.

o Rabits kanallarinin artighgini tamin etmak: Sistemin etibarliligini artirmaq tg¢ln artiq rabite
kanallarini, masalan, peyk rabitasini temin etmak lazimdir.

Layihanin hayata kecirilmasi iizre planda nazards tutulmus islerin yerine yetirilms daracesi (faizle
giymatlandirmsli)

Hesabat dovriinds alinmig elmi naticalar (onlarin yenilik deracesi, elmi va tocriibi shemiyyseti, naticelarin
istifadasi va tatbigi miimkiin olan sahaler aydin sokilde gostarilmalidir)

1) yeristl monitoring seraitinde kvadrokoptera nazarat etmak Uiglin esas model kimi iki alt
sobakadan ibarat strukturlasdiriimis iyerarxik neyron sebaka strukturu teklif olunur:
“aglabatan” ve “instinktiv”, bunlarin six alagads islemasi kvadrokoptere real seraitde
manevr etmaya ve manealari dof etmaya imkan verir;

2) yeristl monitoring seraitinde kvadrokopterin 3D trayektoriyasinin yaradilmasi alqoritmi
islanib hazirlanmisdir;

3) helikopter tipli pilotsuz ugus aparatlarina, yeni kvadrokopterlers aid zaif resmilogdirilmis
texniki obyektlar Ggln hibrid idaraetma sistemlarinin layihalandirilmasi Usullari iglanib
hazirlanmigdir;

4) lloT (industrial loT) tebagaleri arasinda korpl kimi “Bulud” hesablama istifade eden
pilotsuz ugus aparatina asaslanan agilli lloT monitoring ve idaraetma sistemi taklif
olunmusdur;

5) Multikopterds siini gérma sistemina asaslanan ve GPS signalindan ayrildigda herakati
dayandirmaq va gayidis trayektorusunu axtarmaq (tanimaq) imkani veran yanasma taklif
olunmusdur;

6) Pilotsuz ugus aparatlarinin uguslarinin effektiv ve tehlliikesiz monitoringi Ggln bitiin zeruri
komponentlari va funksionalligi 6zinda aks etdiron PUA-larin ugusunun monitoringi
sistemi platformasinin arxitekturasi hazirlanmisdir. Veb platforma istifadacilera dronlari
geydiyyatdan kegirmaysa, onlari real vaxt rejiminds izlemays, ugus icazalari alde etmays va
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hava seraitine asasan ugus vaxtlarini planlasdirmaga imkan veracek. Sistem inzibatgilari
malumat va analitik hesabatlar taqdim etmak, hamginin avtorizasiya, giris ve monitoring
funksiyalarini idars etmak Ugun alatlera malik olacaqlar.

Layiha tizre elmi nasrlar (elmi jurnallarda maqalslor, monoqrafiyalar, icmallar, konfrans materiallarinda
maqaloler, tezislar) (derc olunmus, ¢apa gabul olunmus ve capa gonderilmislari ayriliqda qeyd etmakls,
uygun moalumat - jurnalin adi, nomrasi, cildi, sahifelori, nagriyyat, indeksi, impact Factor, hommdtislliflor
v s. bunun kimi malumatlar - ciddi sekilde daqiq olaraq gosterilmalidir) (suratlorini kagiz iizarinda va CD

saklinda alava etmali!)
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jurnalda nagr olunub)
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May 22-24, 2024, Baku, Azerbaijan, https://2024.isudef.org/abstract-book/ (maqals,
Springerda nasr olunmaq dgtin gabul olunub)

Ixtira vo patentlor, somaralagdirici tokliflor

Yoxdur

Layiha tizre ezamiyyatlar (ezamiyye bas tutmus teskilatin adi, sehar ve 6lks, ezamiyyoe tarixlari, homginin
ezamiyys vaxti bas tutmus miizakirelar, goriislar, seminarlarda ¢ixislar va s. deqiq gosterilmslidir)

Yoxdur

Layiha tizre elmi ekspedisiyalarda istirak (egar varsa)

Yoxdur

Layihs tizra digar tedbirlards istirak

(burada doldurmali)
Yoxdur

Layiha m6vzusu tizrs elmi maruzalar (seminar, dayirmi masa, konfrans, qurultay, simpozium va s.
¢ixislar) (malumat tam sakilds gostarilmslidir: a) maruzenin névii: plenar, davetli, sifahi ve ya divar
moruzasi; b) tadbirin kateqoriyasi: 6lkedaxili, regional, beynalxalq)

(burada doldurmali)
1. Abbasov, A., Rzayev, R., Habibbayli, T., Aliyev, M. Structured Neural Network Based
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17 (meqals, Scopus ve Web of Science indeksli jurnalda nagr olunub)
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(meqals, Scopus ve Web of Science indeksli jurnalda nasr olunub)
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Layiho tizre alds olunmus cihaz, avadanliq ve qurgular, mal ve materiallar, komplektlosdirma
moamulatlari

Yoxdur

11

Yerli homkarlarla slagaler

Layihanin icra grupunun NB-IoT gabakasinin istifadesi ile alagadar bir nege defe AzerCell
Telecom mutaxassislari ila goruglar kegirmiglar

12

Xarici hamkarlarla slagalor

Yoxdur

13

Layihs movzusu tizrs kadr hazirhig: (sger varsa)

Yoxdur

14

Sergilarda istirak (egar bas tutubsa)

Yoxdur

15

Tacriibaartirmada istirak va tacriibe miibadilesi (egar bas tutubsa)

Yoxdur

16

Layiha m6vzusu ile bagli elmi-kiitlavi nagrler, kiitlovi informasiya vasitelarinds ¢ixislar, yeni yaradilmis
internet sahifelori va s. (malumati tam goakilds gosterilmalidir)

Yoxdur

SIFARISCi: ICRACI:
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S6bs miidiri Layiho rahbari
Quliyeva Miilayim Sahib qiz1 Abbasov 9li Mohammad oglu
(imza) (imza)
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AZORBAYCAN ELM FONDU

MUQAVILOYO OLAVO

Azarbaycan Elm Fondunun
“Qarabag Azarbaycandir!” maqsadli qrant
miisabiqasinin (AEF-MQM-QA-1-2021-4(41) qalibi
olmus layihanin yerins yetirilmasi iizra

ALINMIS NOTICOLORIN OMOLI (TOCRUBI) HOYATA KECIRILMOSI
VO LAYIHONIN NOTICOLORINDON GOLOCOK TODQIQATLARDA
ISTIFADO PERSPEKTIVLORI HAQQINDA
MOLUMAT VOROQI

(Qaydalar iizra Olava 16)
Layihenin adu: Isgaldan azad edilmis arazilarde davamli inkisaf1 va tohliikasizlik miihitini tamin
etmak ii¢iin PUA-larin monitorinqi metodlarinin takmillasdirilmasi
Layiha rohbarinin soyads, adi vo atasinin adi: Abbasov 9li Mahammad oglu

Layihanin ndmrasi: AEF-MQM-QA-1-2021-4(41)-8/01/1-M-01

Miiqavilenin imzalanma tarixi: 22 noyabr 2022-ci il

Qrant layihesinin yerine yetirilme miiddati: 24 ay

Layihonin icra miiddati (baslama ve bitma tarixi): 01 dekabr 2022-ci il - 01 dekabr 2024-cii il

Diqget! Biitiin malumatlar 12 6l¢tilii Arial srifti ilo, 1 intervalla doldurulmalidir

Layihonin naticelarinin amali (tacriibi) hayata kecirilmasi

Layihonin osas omoli (tocriibi) naticelori, bu naticelorin malum analoqglar ilo miiqayisali
xarakteristikasi

Tatbiq
olunmamigdir

Layihanin naticalarinin amali (tocriibi) hayata kegirilmasi hagqinda melumat (istehsalatda tatbiq
(totbigin aktim1 olave etmsli); todris ve tohsilde (nesr olunmus elmi asorlor vo s. — tahsil
2  sistemina totbiqin aktini slave etmsli); baglanmis xarici miigavilaler ve ya beynolxalq layihalor
(kimle baglanib, miiqavilenin ve ya layihenin némrasi, adi, tarixi ve dayari); dovlet
proqramlarinda (dovlat orqanmnin adi, gerarin ndmrasi va tarixi); ixtira {iciin alinmis patentlards
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(patentin nomrasi, verilmo tarixi, ixtiranin ad1); ve digorlarinda)

Tatbiq olunmamisdir

1. Layihanin naticalarindan gelacak tadqiqatlarda istifads perspektivlari

Noaticalorin istifadasi perspektivlori (fundamental, tatbiqi ve axtarig-innovasiya yonlii elmi-
todqgiqat layihe ve proqramlarinda; dovlet proqramlarinda; dovlet qurumlarmin sahe
tadqiqat proqramlarinda; ixtira ve patent {iciin verilmis arizalerds; beynalxalq layihalards;
vo digoarlarindo)

Layihanin naticaleri PUA-larin respublikaya gatiriimasi ve istifadesinae nazarat eden dovlat
qurumlarinda istifada oluna biler.

SIFARISCI: ICRACI:
Azarbaycan Elm Fondu

Soba miidiri Layiha rahbari

Quliyeva Miilayim Sahib qiz1 Abbasov 9li Mahammad oglu
(imza) (imza)
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AZORBAYCAN ELM FONDU

MUQAVILOYO OLAVO

Azarbaycan Elm Fondunun
“Qarabag Azarbaycandir!” maqsadli qrant
miisabiqasinin (AEF-MQM-QA-1-2021-4(41) qalibi
olmus layihanin yerins yetirilmasi iizrs

ALINMIS ELMI MOHSUL HAQQINDA MOLUMAT

(Qaydalar iizra Olava 17)

Layihonin adi: isgaldan azad edilmis arazilarde davamli inkisafi ve tahliikasizlik miihitini tamin

etmak U¢iin PUA-larin monitoringi metodlarinin takmillasdirilmasi
Layiha rehbarinin soyads, ad1 ve atasimin adi: Abbasov 8li Mehammad oglu

Layihanin ndmrasi: AEF-MQM-QA-1-2021-4(41)-8/01/1-M-01
Miiqavilenin imzalanma tarixi: 22 noyabr 2022-ci il

Qrant layihesinin yerine yetirilme miiddati: 24 ay

Layihanin icra miiddati (baslama va bitma tarixi): 01 dekabr 2022-ci il - 01 dekabr 2024-cii il

Diqgat! Biitiin malumatlar 12 6l¢tilii Arial srifti ils, 1 intervalla doldurulmalidir

1. Elmi asarlar (say1)

Tamliq daracesi

Darc olunmus

Elmi moahsulun novi

Capa
gobul
olunmus
vaya
capda
olan

Capa

gondarilmis

1. | Monogqrafiyalar

hamginin, xaricds ¢ap
olunmus

2. | Moaqalelor 2
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hamcinin xarici nasrlarde 2

3. | Konfrans materiallarinda 1 1
mogqalalor
O ciimladan, beynalxalq 1 1
konfras materiallarinda

4. | Maruzslarin tezislari

hamginin, beynoalxalq
todbirlarin toplusunda
5. ' Digor (icmal, atlas, kataloq ve
S.)
2. ixtira ve patentlar (say1)

No Elmi moahsulun novii Alinmis Verilmis Orizosi verilmis

1. Patent, patent almaq tiglin arizes

2. Ixtira

3. Somaoralosdirici toklif

3. Elmi tadbirlards maruzalar (say1)

No ' Tadbirin ad1 (seminar, dayirmi Toadbirin Maruzenin Say1
masa, konfrans, qurultay, kateqoriyasi novii (plenar,
simpozium va s.) (0lkadaxili, davotli, sifahi,

regional, divar)
beynolxalq)

1. | Konfrans Beynalxalq Dovatli 1

2.  Simpozium Beynalxalq Dovatli 1

3.
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