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CONVERSATIONAL DRONE CONTROL 

K.A. Vinokurov, D.V. Shashev 
National Research Tomsk State University 

  
In today's world, Unmanned Aerial Vehicles are becoming increasingly integrated 

into various spheres of human activity, from military operations and agriculture to the 
delivery of goods and monitoring of construction sites. As artificial intelligence and 
machine learning technologies evolve, as well as autonomous control systems improve, 
there is a need for more intuitive and natural ways to interact with drones. 

Keywords: UAV, LLM, NLP. 
 
Разговорное управление дроном представляет собой инновационный 

подход, который позволяет оператору управлять летательным аппаратом 
с помощью голосовых команд, что значительно упрощает и ускоряет 
процесс управления. Эта технология становится особенно актуальной в 
условиях, когда дроны все чаще используются в сложных и динамичных 
средах, где требуется быстрое принятие решений и адаптация к изме-
няющимся условиям. 

Кроме того, с развитием технологий дронов организованных в рои, 
разговорное управление может стать ключевым элементом для коорди-
нации многочисленных дронов в единой системе, позволяя оператору 
эффективно управлять их действиями без необходимости индивидуаль-
ного контроля каждого аппарата. Это особенно важно для таких облас-
тей, как поиск и спасание, где время и точность выполнения задач крити-
чески важны. 

Таким образом, изучение и разработка систем разговорного управле-
ния дронами не только соответствует текущим тенденциям развития бес-
пилотной авиации, но и открывает новые возможности для расширения 
областей применения этих технологий в будущем. 

 В настоящее время существуют только три способа управления дро-
нами: ручное, программное и через соответствующие ПО. С помощью 
пульта оператор может оперативно реагировать и управлять дроном в 
реальном времени. При программном управлении дрону прописывается 
конкретный алгоритм действий, который дрон выполняет автономно, без 
вмешательства оператора. И, наконец, третий - управление через специа-
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лизированное программное обеспечение, такое ПО предоставляет более 
широкий функционал по сравнению с ручным управлением, например, 
возможность строить маршруты, анализировать полетные данные и пере-
давать команды в реальном времени. 

Разговорное управление можно рассматривать как развитие сущест-
вующих методов, особенно в сочетании с программными алгоритмами и 
элементами искусственного интеллекта. Такая система предполагает ис-
пользование технологий обработки естественного языка (NLP), распозна-
вания голоса с помощью мультимодальных больших языковых моделей 
(LLM) для интерпретации команд оператора и их преобразования в кон-
кретные действия дрона. 

Одним из ключевых преимуществ разговорного управления является 
удобство и интуитивность. Оператор может задавать команды в естест-
венной форме, не прибегая к сложным интерфейсам или ручному управ-
лению. Это особенно полезно в экстремальных условиях, когда требуется 
быстрый отклик дрона, например, при реагировании на чрезвычайные 
ситуации или в военных операциях. 

Существующие исследования показывают перспективы использова-
ния больших языковых моделей для самых различных целей. Например, 
для планирования полета [1], для управления дроном и его полетом [2], 
для навигации дрона в пространстве в зависимости от информации, по-
лученной с камеры [3], и в генерации изображений [4].  

В целях исследования возможностей и способностей больших языко-
вых моделей управлять дронами посредством сгенерированного про-
граммного кода, были проведены соответствующие эксперименты. 

Условия экспериментов: 
1. Симулятор Gazebo – open source симулятор с поддержкой

множества видов различной сенсоров, с возможностью 3D симуляции, 
моделирования сложных сред и интеграцией с различными версиями 
ROS. 

2. Платформа для наземных дронов Turtlebot3 – популярная
open source платформа для исследований и обучения в области робото-
техники. Имеет три основных модели наземных дронов, оснащена мно-
жеством разных сенсоров с возможностью программного взаимодействия 
с ними. 

3. Платформа для летающих дронов Clover – она позволяет ис-
пользовать Raspberry Pi для того, чтобы запрограммировать автономный 
полет дрона. Чаще всего программа для автономного полета пишется на 
языке Python. Программа может получать телеметрию (заряд батареи, 
ориентацию, положение, скорости) и отправлять команды, например: 
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полететь в точку, установить ориентацию, установить угловую скорость. 
При выборе больших языковых моделей главными критериями были 

общая производительность и доступность. Таким образом были выбраны 
три основные модели: Deepseek, Qwen 2.5 Max, Mistral.  

Для начала, используя способности LLM решать задачи в стиле zero-
shot, т.е. с помощью одного только промпта и описания контекста, без 
примеров кода или решения, попросим выполнить простые команды для 
наземных дронов turtlebot. Команды были определены как: проедь вперед 
на 5 м, повернись на 30 градусов, сделай круг с радиусом 2 м. В результа-
те получаем пошаговый план, программу и инструкцию по запуску. С 
результатами экспериментов можно ознакомиться в таблице ниже. 

Т а б л и ц а 1  
 

Результаты экспериментов с простыми командами для TurtleBot3 

Команда Deepseek Qwen 2.5 Max Mistral 

Вперед на 5 метров Успешно Успешно Успешно 

Поворот на 30 
градусов 

Успешно Успешно Успешно 

Круг с радиусом 2 
метра 

Провал Успешно Провал 

 
Далее, попросим модель решить более сложные задачи: езду по траек-

тории и с обходом препятствий.  
Т а б л и ц а 2 

 
Результаты экспериментов с сложными командами для TurtleBot3 

Команда Deepseek Qwen 2.5 Max Mistral

Езда по траектории 
квадрата 

Успешно Успешно Провал

Езда с обходом 
препятствий 

Провал Успешно Провал

 
Теперь проведем эксперименты для квадрокоптеров Clover. Задачи: 

взлететь и пролететь по траектории квадрата, взлететь, сделать круг диа-
метром в три метра и приземлиться. Полученный ответ при zero-shot за-
просе не работает правильным образом, потому что не учитывает время 
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для выполнения маневра и неправильно понимает принципы работы не-
которых методов из пакета rospy. Для того чтобы решить эту проблему 
была использована техника few-shot, путем добавления в промпт примера 
программы. Тогда получаем следующие результаты (табл. 3). 

Т а б л и ц а 3 
Результаты экспериментов с командами для дронов Clover 

Команда Deepseek Qwen 2.5 Max Mistral 

Пролет по квадрату Успешно Успешно Успешно 

Взлететь и сделать 
круг 

Успешно Успешно Провал 

 
Результаты экспериментов показывают, что большие языковые моде-

ли способны эффективно генерировать код для управления дронами, од-
нако их производительность зависит от сложности задач. Простые ко-
манды выполняются корректно всеми моделями, но при более сложных 
сценариях, таких как объезд препятствий или выполнение сложных ма-
невров, некоторые модели демонстрируют ограниченные возможности. 

Использование техники few-shot заметно улучшает качество решений 
моделей, позволяя им корректнее учитывать временные задержки, осо-
бенности команд и принципы работы ROS. Это подтверждает, что обуче-
ние моделей на специализированных примерах и предоставление допол-
нительных контекстов значительно повышает их эффективность. 

Таким образом, разговорное управление с помощью LLM открывает 
новые горизонты в сфере автономных дронов, но требует дальнейших 
доработок для повышения точности и надежности выполнения команд. 
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