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АЛГОРИТМ РОБОТИ ОПТИЧНОЇ КОРЕЛЯЦІЙНО-ЕКСТРЕМАЛЬНОЇ СИСТЕМИ НАВІГАЦІЇ БЕЗПІЛОТНОГО ЛІТАЛЬНОГО АПАРАТУ

Вступ
Перспективним напрямом розвитку оптичних кореляційно-екстремальних систем навігації (КЕСН) літальних апаратів (ЛА) є аналіз існуючих алгоритмів порівняння поточного зображення (ПЗ), отриманого на борту безпілотного ЛА за допомогою бортової відеокамери, і еталонного зображення (ЕЗ) місцевості, отриманого космічною або аеро-фотоапаратурою, що зберігається в пам'яті бортового обчислювального модуля безпілотного ЛА.
При роботі оптичної КЕСН безпілотного ЛА традиційно постає задача: розробки алгоритму розпізнавання точкових, контурних та групових точкових об’єктів в ландшафтній сцені засобами БПЛА, проведення математичного моделювання роботи такого алгоритму. Наукова новизна: аналізуючи існуючі методи обробки та порівняння поточного зображення з еталонним зображенням, розглядаючи їх переваги та недоліки, розробляється алгоритм роботи КЕСН безпілотного ЛА.
В роботі розглянуто розпізнавання точкових та групових точкових об’єктів за допомогою оператора Canny.
Основними перевагами підходу до розпізнавання групових точкових об’єктів (ГрТО) ліній на основі аналізу є:
1. низька трудомісткість (в середньому до 0,8-2,5 млн. операцій типу додавання / множення при алфавіті з 10 класів ГрТО) за рахунок малої розмірності опису (зазвичай не більше 100), а також інваріантності алгоритму розпізнавання до масштабу і кутової орієнтації зображення;
2. принципова можливість приймати рішення про клас ГрТО, коли апріорні дані про можливі значення частини ознак відсутні (наприклад, невідома форма ГрТО зображення).
Надійність прийнятих рішень за сукупністю ознак залишається в рамках значень, що представляють практичний інтерес, тобто не гірше 0,9-0,95 в діапазоні інтенсивностей помилкових відміток до 1,57·10-3, що підтверджується розрахунковими і емпіричними даними, отриманими статистичним моделюванням та характеристиками алгоритмів.
Розроблений алгоритм може бути використаний при подальшій розробці КЕСН безпілотного ЛА для автоматизації процесу виділення та ідентифікації об’єктів зображення за картографічним матеріалом.
