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АВТОМАТИЗОВАНА СИСТЕМА ЗБОРУ ВІДЕОДАНИХ ІЗ ВИКОРИСТАННЯМ БПЛА

Кількість робіт з ідентифікації об’єктів мобільними системами моніторингу, зокрема з використанням БПЛА, стрімко збільшується в останні роки. Частина робіт присвячена етапам попередньої обробки та сегментації зображень. На першому з них використовуються машинне та глибоке навчання [2, 5]. Методи сегментації ґрунтуються на OTSU, ураження, ROILS або краях, щоб виділити область інтересу (ROI) від фону [1]. Глибокі згорткові нейронні мережі (DCNN) досягли значних успіхів у класифікації та ідентифікації об’єктів[2]. В режимі конвеєра використовується регіональний метод для виділення особливих областей із зображення, а потім передача їх до класифікації з використанням DCNN [3]. З попередньо проведеного аналізу встановлено, що архітектура CNN під назвою YOLO є одним з кращих рішень для розв’язання задачі виявлення об’єктів. Разом з тим, використання цього підходу є обчислювально-затратним. Не дивлячись на значний прогрес у розробці безпілотних літальних апаратів, мета робочої місії та характеристики середовища такі як масштаб, структурованість, погодні умови та можливість доступу до GPS суттєво впливають на конструкцію кожного модуля БПЛА [4], зокрема на сенсорні та обчислювальні платформи. Стандартним обмеженням для систем з БПЛА є неможливість виконання місій на великій відстані (кілька кілометрів) у складних екологічних умовах. Крім того, вони не можуть із заводським налаштуванням, виявляти та ідентифікувати складні об’єкти з масштабуванням, що є важливим для керування БПЛА плануванням більш інформативних траєкторій [5]. Одна з головних проблем – це точність даних, зібраних БПЛА. Для досягнення позитивних результатів, потрібно, щоб БПЛА, наприклад, мали точну карту місцевості, а також точну інформацію про різні типи об’єктів [6]. Недорогі датчики навігаційних супутникових систем GNSS [7] такі як GPS, дозволяють БПЛА отримувати геопросторове позиціонування з похибкою до 1 м. Удосконалення GNSS за допомогою наземних станцій таких як диференціальний GPS (DGPS) [8] і кінематика в реальному часі (RTK) [9], дозволяють знизити похибку до сантиметрового діапазону. 

Разом з тим, при використанні поправок необхідна наявність радіозв’язку між БПЛА і базовою станцією. Методи постоброблення такі як постоброблена кінематика (PPK) [10], можуть допомогти отримати точні вимірювання, коли немає доступного зв’язку між базовою станцією та БПЛА, але вони є порівняно складними та енергозатратними. Таким чином, проблема розробки ефективної автоматизованої системи виявлення об’єктів з використанням БПЛА є актуальною.

Дана робота націлена на автоматизований збір даних про задані  об’єкти за допомогою безпілотних літальних апаратів (БПЛА). Для цього запропоновано архітектуру розподіленої інтелектуальної системи збору та опрацювання відеозображень, отриманих із використанням БПЛА. Координати розпізнаного об’єкту визначаються за допомогою глобальної системи позиціонування. 

Предмет дослідження  відповідає потребам оборонної галузі країни, яка зацікавлена в практичній реалізації методу ефективного збору та опрацювання  даних про задані об’єкти мобільними системами моніторингу.
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