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Задача 
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Облет объекта по 
траектории 



Задача: объект 
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Лопасти 
зафиксированы 

Траектория – 
набор поз 

(дискретная) 



Задача: БПЛА 
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Фронтальная 
камера 

Нижняя камера Сонар 

ИНС 
GPS 

Альтиметр 



Задача: условия 
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Точность 
следования 

траектории – 1м 

Избежание 
столкновений 



Платформа 
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ROS: инфраструктура 
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ROS: инфраструктура 
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ROS: симуляция 
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ROS: сообщество 

23.10.2015 10 

Множество реализаций передовых алгоритмов: 



Схема решения 
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Траектория 

Карта 
препятствий 

Автопилот 

Локализация в 
пространстве 

Обход препятствий 

Построение карты 

Траектория 

Положение в 
пространстве 



Монокулярный SLAM 

• Избежание поворотов без переноса
• FPS >= 60
• FoV >= 90
• Проблема масштаба
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Автопилот 

23.10.2015 15 

Текущее положение 

X Y Z Yaw 

Точка назначения 

X Y Z Yaw 

ПИД 
регулятор 

Скорость 

X Y Z Yaw Ограничение 
скорости 
поворота 



Результат 

1. Стабильная работа системы визуальной
одометрии с использованием ИНС и
альтиметра

2. Стабильная работа автопилота и системы
корректировки траектории
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Выводы 

• Монокулярный SLAM пока недостаточно развит
для абсолютной локализации, эффективнее
использовать стереопару или камеры глубины

• ROS предоставляет удобную платформу для
разработки прототипов для наукоемких проектов

• Крутые робототехничекие проекты – не научная
фантастика!
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