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НАБОРИ ДАНИХ ДЛЯ БОРТОВОГО ВИЯВЛЕННЯ ОБ’ЄКТІВ НА 

ЗОБРАЖЕННЯХ З БПЛА 

Безпілотні літальні апарати (БПЛА) на сьогодні є найціннішим джерелом інформації 

про ділянки земної поверхні в широкому спектрі діяльності людини [1]. Обсяг отриманих 

даних може бути настільки великим, що дуже важко не упустити важливі деталі, як під 

час польотів, так і після них. Для зменшення втоми оператора та/або аналітика БПЛА в 

[2] запропоновано використовувати бортовий детектор об’єктів, який дозволяє 

автоматично масштабувати певну ділянку зображення та допомагає людині більш 

надійно класифікувати відповідні дані. 

Враховуючи, що універсальні та найбільш успішні сучасні детектори об’єктів 

базуються на штучному інтелекті, питання наявності відповідної бази даних для 

використання в алгоритмах машинного навчання є дуже актуальним. Існує багато 

відкритих наборів даних зображень, але нам потрібні конкретні, отримані від БПЛА, які 

літають у відомих діапазонах висот, швидкостей, кутів нахилу та інших параметрів. Ми 

спробуємо проаналізувати тут те, що є найбільш підходящим. 

Хороші та популярні набори даних (DOTA [3]), AID [4], iSAID [5], xView [6]), деякі з 

яких називаються «Aerial», насправді створюються за допомогою супутників. Набір 

корисних даних UAVVaste [7] призначений для дуже специфічної сфери використання. 

Набір даних DroneDeploy [8] включає багато аерофотознімків, зроблених з БПЛА. 

Деякі автори використовують цей набір даних для перевірки власних методів обробки 

зображень, виявлення та відстеження об’єктів. Кожна сцена в [9] має розділову здатність 

на землі (GSD) 0,1 м. Для кожного зображення є відповідна «висота» і «мітка». Але ми 

можемо побачити лише кілька прикладів зображень, а база даних не доступна 

безкоштовно в повному обсязі. 

У [10] наведено короткий огляд деяких наборів даних для завдань виявлення та 

відстеження об’єктів із зручною табличною формою для відображення інформації для 

порівняння. Деякі добре відомі набори даних автори класифікують як спеціальний клас 

на основі дронів, і вони відзначають, що ці набори даних мають обмежені сценарії. 

Запропонований VisDrone-Dataset містить понад 10 000 зображень міського та сільського 

середовища Китаю, а також об’єктів у широкому діапазоні ракурсів. 

Розглянемо умови виконання розвідувального завдання БПЛА авіаційного типу. Нехай 

висота польоту H = 100 м; кут огляду β = 30°; кут нахилу основної відеокамери α= 58,3°. 

З урахуванням Рис. 1 [2] можна отримати основні геометричні параметри зонування 

зображення основної відеокамери БПЛА, що працює у форматі HD: 

1) кількість пікселів в одній зоні зображення (масштаб М = 1) Nh =1920; Nv = 1080; 

2) розмір зони на місцевості b = 88,89 м; h = 50 м; 

3) розмір пікселя на землі (ground sample distance, GSD) Δ = 4,63 см. 

Порівняльний аналіз [3-10] показує, що жоден із наборів даних не створено з 

потрібними вхідними параметрами, і жоден не має достатньої кількості зображень, які є 

релевантними для нас. Рішення можна знайти двома способами: 

1) Використання справжнього БПЛА для створення власних відео та фотографій. Цей 

шлях довгий і дорогий, але, очевидно, може дати нам найкращий результат. 

2) Моделювати зображення за допомогою комп’ютерного синтезу та використання 

монітора чи проектора на відповідній відстані. 



Для оцінки ми використаємо звичайну веб-камеру Logitech C920 HD Pro і розмістимо 

її перед екраном імітованого зображення. Залежність розрахункової відстані від камери 

до екрана наведена на Рис. 1, причому α = 0 відповідає прямому напрямку на екран. 

 

Рис. 1 – Відстань між камерою та екраном 

Планове завдання на майбутнє – підключити камеру до MATLAB і з її допомогою 

експериментально відпрацювати можливості моделювання детектора об'єктів. 
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