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Abstract. A method for fault localization and recovery action selection in the autonomous service cycle of the 
FALCO robotic system is proposed. Evidence from the unmanned aircraft, payload, and service dock is combined in a three-
state diagnostic vector: a symptom is confirmed, rejected, or unavailable. Bayesian updating ranks seven fault classes, while 
automatic intervention is permitted only when both the maximum posterior probability and the margin between the two 
leading hypotheses satisfy confidence thresholds. A recovery action is selected by minimizing expected risk, including action 
cost and the consequence of an incorrect repair. The method is evaluated in a reproducible computational experiment 
comprising nine synthetic scenarios. In seven single-fault scenarios, the leading hypothesis matched the injected class with 
posterior probabilities from 0.948 to 0.996. Propulsion degradation retained a probability of 0.945 when the vibration channel 
was unavailable. For a deliberately conflicting incomplete packet, the posterior margin was 0.165 against a threshold of 0.20; 
therefore, the method selected an extended test instead of an invasive action. These results are not presented as field validation 
and provide a transparent basis for subsequent bench calibration. 

Keywords: technical diagnostics, fault localization, Bayesian inference, action selection, autonomous maintenance, 
UAV, service dock, robotic system. 

Аннотация. Предложен метод локализации отказов и выбора восстановительного действия для 
автономного сервисного цикла робототехнического комплекса «ФАЛЬКО». Метод объединяет признаки от 
бортовых подсистем беспилотного летательного аппарата, полезной нагрузки и сервисного дока в 
трёхсостоянийный диагностический вектор: признак подтверждён, отклонён либо не измерен. Для ранжирования 
семи классов отказов применяется байесовское обновление, а разрешение автоматического вмешательства 
определяется максимальной апостериорной вероятностью и разностью двух ведущих гипотез. Восстановительное 
действие выбирается минимизацией ожидаемого риска с учётом стоимости операции и последствий ошибочного 
ремонта. Выполнен воспроизводимый вычислительный эксперимент на девяти синтетических сценариях. В семи 
одноотказных сценариях ведущая гипотеза совпала с заданным классом при вероятности 0,948–0,996; при 
отсутствии вибрационного измерения деградация движителя сохранила вероятность 0,945. Для противоречивого 
неполного пакета разность гипотез составила 0,165 при пороге 0,20, поэтому вместо вмешательства выбран 

https://creativecommons.org/licenses/by/4.0/deed.ru|


Professional science applies the Creative Commons Attribution (CC BY 4.0) license to the materials published- 

https://creativecommons.org/licenses/by/4.0/deed.ru| 

 

International journal of Professional Science  
151 

 

расширенный тест. Результаты не трактуются как натурная валидация и задают проверяемую основу для 
последующей стендовой калибровки. 

Ключевые слова: техническая диагностика, локализация отказов, байесовский вывод, выбор действия, 
автономное обслуживание, БПЛА, сервисный док, робототехнический комплекс. 
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