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ЗАКЛЮЧЕНИЕ
В данной диссертационной работе решены следующие задачи:
· Разработан алгоритм улучшения качества снимка по серии смежных кадров видеоряда, отличающийся от известных методов фильтрации искажений отсутствием необходимости настройки параметров и сканирования окном, с оценкой сложности 0(кп), где ^-количество кадров, 72- размер кадра;
· Разработаны и исследованы алгоритмы распознавания и вычисления расстояний до объекта с помощью одиночной видеокамеры, основанные на модификации метода инвариантных моментов, способе масштабирования, и выполненной оценки их чувствительности, что позволило сократить объем вычислений приблизительно на 30%;
· Разработан алгоритм управления одиночной камеры с двумя степенями свободы, обеспечивающий, в отличие от стандартных алгоритмов поддержки видеокамер, использующих нацеливание в заданный квадрат, высокоточное нацеливание в заданную точку наблюдения с погрешностью отклонения от цели, не превышающей 5%, и время наведения не более 0.3 с. (в использованной экспериментальной установке);
· Разработан оригинальный алгоритм управления динамической системой «БПЛА-видеокамера» на основе продукционных правил для одновременного решения задач проводки по маршруту при наличии ветровых нагрузок и слежения с опережением за динамическими объектами, обеспечивающий приемлемую точность наведения (в проведенной серии экспериментов не хуже 95%);
· Разработано алгоритмическое обеспечение и оригинальный программный комплекс для моделирования работы бортовой системы управления техническим зрением на основе одиночной поворотной видеокамеры.
Результаты использованы в составе одного из модулей настройки управления поворотной камеры системы видеонаблюдения Orwell-2k ЗАО «ЭЛВИС-Неотек», что позволило повысить точность предварительной калибровки.
Результаты исследования могут быть использованы при создании программного и алгоритмического обеспечения микропроцессорных систем управления видеокамерами беспилотных летательных аппаратов
