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Искусственные нейронные сети (ИНС) 
– в настоящее время находят все большее 
применение в повседневной деятельности 
человека, начиная от развлекательных целей 
до автопилота на транспорте. ИНС [1] спо-
собны учитывать тысячи входных данных, 
необходимых для принятия решения, что 
делает их уникальными механизмами для 
решения сложных задач, в которых точный 
ответ не может быть получен, или получе-
ние ответа занимает большое количество 
времени (за которое ответ теряет свою акту-
альность).1 

В настоящем исследовании рассматри-
ваются возможности использования свер-
точных нейронных сетей для возможности 
классификации объектов. 

Как результат, мы будем иметь обучен-
ную ИНС, способную классифицировать 
объекты в полученном видеофайле с лета-
тельного аппарата (дрона).  

Разработанная система позволит лета-
тельным аппаратам в симбиозе с нейронной 
сетью, обходить препятствия (в данной ра-
боте препятствиями служат заборы, машины 
и т. д.). 

Полученные в работе результаты позво-
лят существенно сокращать объем работы 
людей (в разумных пределах) не зависимо от 
рода деятельности. Отснятый дроном мате-
рил будет обработан, а объекты, которые 
были зафиксированы, классифицируются. 
Это позволит всего одному человеку про-
вести анализ определенной местности. Так-
же принимая во внимания тот факт, что для 
всей работы необходим будет дрон средней 
цены (с необходимым комплектом на бор-
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ту), либо смартфон, а также ноутбук в каче-
стве сервера данных, что позволит снизить 
денежные затраты на проведение работ. 

Одной из самых перспективных наук, 
на которую ориентированы многие направ-
ления техники и производства, является 
компьютерное зрение. 

Его смысл заключается в способности 
распознания и определении особенностей 
изображений. Это область важнейшая в ис-
кусственном интеллекте, которая включает 
сразу несколько действий: распознание со-
держимого фотографии, определение пред-
мета и его классификация и т. д. 

Распознавание изображений находит 
широкое применение в различных аспектах 
жизнедеятельности человека, например, это 
может быть определение объектов для до-
полненной реальности, контроль качества 
объекта, определение заграждений, поиск 
машин и многое другое 

Лидирующий канал восприятия для че-
ловека – это зрение, наибольший интерес 
уделяется именно возможностям машинного 
зрения, способности «машин» видеть и оп-
ределять объекты. 

Опишем основные технические особен-
ности мобильных устройств. Мобильные 
устройства являются неотъемлемой частью 
любого человека. В мире насчитывается ог-
ромное множество разных видов гаджетов. 
В отличие от полноразмерных компьютеров, 
в некоторых мобильных устройствах нет 
возможности использовать мощные графи-
ческие модули, которые позволят распарал-
лелить вычисления над числами с плаваю-
щей точкой. Единственная доступная воз-
можность обрабатывать графику - компакт-
ные и холодные графические сопроцессоры, 
вычислительные возможности которых ог-
раничены [2, 3]. Также ограничением мо-
бильных платформ является ограниченный 
запас заряда батареи. При этом важно не 
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только время работы без подключения к се-
ти, но и интенсивность потребления энер-
гии. При слишком быстрой разрядке батареи 
возникает риск деградации энергетических 
элементов из-за нагрева батареи. 

Третьим ограничением является работа 
с сетью. В некоторых местах есть риск поте-
ри сигнала и отключение от облачных ре-
сурсов, которые позволяют осуществлять 
вычислительные операции и обработку вы-
ходных данных. 

Опишем технические особенности дро-
нов (коптеров). Дроны или как их еще назы-
вают коптеры, активно набирают популяр-
ность не только среди любителей видео съе-
мок, но и среди бизнес-структур. Коптеры 
делают съемку местности, распыляют удоб-
рения в полях и даже красят, другими сло-
вами, выполняют самые разные работы. 
Большинство действий делаются не вруч-
ную, а с пульта управления или выполняют-
ся программным образом. 

Производители дронов для экономии во 
время производства используют дешевые 
компоненты, это ведет за собой, слабые вы-
числительные возможности, критично ма-
лый заряд батарей или отсутствие USB вхо-
дов для написания собственного алгоритма 
и еще многое другое. 

На рынке присутствуют разные ком-
плекты дронов, которые можно подобрать 
под свои нужды. Стоить отметить, что на 
рынке для работы с большими объемами 
данных и для выполнения вычислений име-
ются специализированные дроны. Обеспе-
чить их покупку могут позволить лишь биз-
нес структуры. 

Для коммерческих целей дроны осна-
щены хорошей грузоподъёмностью, лета-
тельными элементами, возможностью к гео-
локации, работе по беспроводными каналам 
таким как Wi-fi или Bluetooth. Также они 
могут иметь интерфейс для написания про-
грамм. 

Существует несколько задач, которые 
можно описать термином «распознание объ-
екта»: 

- изображения различных объектов, от-
носящихся к одной классификации как при-
надлежащие к одному классу (преграда, 
субъект и т. д.), некоторое количество объ-
ектов на изображении формируют сцену; 

- обучение сети, выдача ответа на во-
прос «Что происходит на изображении?». 
Например: упавшая ель разрушила деревян-
ный мост, группа людей, идущая в сторону 

леса. Здесь определение типа сцены являет-
ся подзадачей;  

- обучение сети по распознаванию кон-
кретной сцены (использование дополненной 
реальности). 

Рассматриваемая задача в данной рабо-
те относится к первому типу. Если искать 
сравнения, то выполняемую задачу можно 
сравнить с определением местности в геоде-
зии. В геодезии при любых операциях с зем-
лей требуется целый ряд документов и экс-
пертных заключений. Требуется определять 
объекты на территории, очерчивать грани-
цы. Для исследовательного дрона, работаю-
щего в воздухе, нет преград, за счет этого 
можно максимально точно определять объ-
екты. На основании отснятого материала 
специалисты могут составлять карты для 
будущих проектов. Одним из подходов яв-
ляется разработка алгоритма, основанного 
на нейронной сети, который сможет сгруп-
пировать и классифицировать объекты (де-
ревья, камни, старые постройки и др.) на 
основе получаемого видеопотока [4] из ле-
тательного дрона, сэкономив время и силы 
для человека. 

В нашем случае задача направлена на 
распознавание объектов, любых загражде-
ний, преград, определения силуэтов людей, 
а также возможностей к определению кон-
кретных сцен и близких к ней по тем же па-
раметрам изображений. 

Укажем.требования к характеристикам 
нейронной сети.  

В разрабатываемой нами системе ней-
ронная сеть будет использоваться для опре-
деления и классификации объектов [5], в 
реальном времени из видеопотока. Таким 
образом критическими условиями для рабо-
ты системы является наличие у сети сле-
дующих характеристик: 

- сеть имеет выраженный пик активации 
хотя бы на части видео потока с объектом, 
для которого она тренировалась отсутствие 
ложных активаций на прилегающих и бли-
жайших сценах на панораме. 

Также, желательно, чтобы нейронная 
сеть не имела вообще или имела минимум 
активаций за пределами целевого диапазона, 
так как это положительно характеризует 
сеть, позволяя снизить нагрузку на сервис-
ные модули системы, выполняющих клас-
сификацию на мобильном устройстве. 

Вывод. Таким образом, в данной работе 
описаны основные составляющие задач, свя-
занные с распознаванием изображений. Ука-
заны некоторые требования к системе рас-
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познавания изображений при наблюдении 
объектов с дрона. 
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