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С развитием беспилотных летательных аппаратов, мощностей и компактности вычислительных систем, а также увеличением разрешения бортовых оптико-электронных систем всё большую актуальность вызывают задачи посадки таких аппаратов на неизвестную местность [1].
Задачу выбора места посадки можно разделить на два основных этапа. Первый этап заключается в разделении объектов на изображении. Для этого используется простой и в то же время быстроработающий алгоритм кластеризации K-Means. Здесь, чтобы разделить объекты на группы, используются следующие вычисления: сначала произвольно выбираются центры кластеров, и рассчитывается расстояние от каждой точки до этих центров, после этого объект относят к тому классу, который находится ближе; далее на каждом последующем шаге обновляются координаты центров кластеров, и изменяется принадлежность точек к классам. На втором этапе производится анализ рельефа местности с использованием стереоэффекта по последовательности оптических изображений участков земли, формируемой при движении квадрокоптера в регионе возможной посадки [2]. Для получения итоговых координат осуществляется совмещение данных двухэтапного анализа, и выбирается площадка, соответствующая требуемым условиям по размеру, перепаду высот и характеристикам растительности в месте посадки.
В докладе обсуждаются результаты компьютерного исследования алгоритма автоматического выбора участка земли в качестве посадочной площадки квадрокоптера. При этом основным этапом является обработка возможных изображений, которые могут поступать в вычислительную систему беспилотного летательного аппарата, на примере квадрокоптера, оснащённого бортовой оптико-электронной системой. Проведены расчёты координат возможной посадочной площадки квадрокоптера. Данная обработка осуществлялась с использованием специального программного обеспечения на языке Python.
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