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Введение. В современном мире компьютерное зрение применяется практически во 

всех сферах жизни общества: системы видеонаблюдения,  беспилотные летательные 

аппараты, интеллектуальные транспортные системы, электронная медицина,  автономные 

автомобили и системы помощи водителю, системы военного применения и многое другое.  

На сегодняшний день особой популярностью пользуется приложение систем 

компьютерного зрения к беспилотным авиационным системам. В связи с возрастающими 

техногенными изменениями земного ландшафта наиболее важно стоит вопрос обнаружения 

и анализа изменений лесных массивов, водных ресурсов и земельных участков, а также их 

мониторинга [1]. 

Существует большое количество нейронных сетей, которые можно успешно 

применять для обработки видеопотока непосредственно с БПЛА. Для задач распознавания 

ландшафта, классификации и детекции объектов на нем с бесплотных авиационных систем 

нейронная сеть должна быть реализована на мобильной платформе в режиме реального 

времени [2]. При этом скорость вычислительных операций должна быть максимально 

возможной при относительно высокой точности детектирования и наименьшем числе 

ложных срабатываний [3]. 

Данное исследование направлено на изучение эффективности работы сверточных 

нейронных сетей для детекции человеческой деятельность, в частности создания систем 

защиты заповедных территорий от браконьерства. 

 

Основная часть. Для решения задачи детектирования браконьерства с помощью 

беспилотных авиационных систем,  необходимо, в первую очередь, определиться с 

архитектурой нейронной сети. Согласно проведенному исследованию, наиболее 

эффективными сверточными нейронными сетями для задач детекции и классификации 

объектов на мобильных платформах, являются сети семейства YOLO, версии tiny[4, 5, 6]. 

Для оценки точности, скорости, числа ложных срабатываний и прочих ключевых 

метрик у выбранных для исследования нейронных сетей, был собран датасет, состоящий из 

более 10000 кадров с изображением ландшафта различного рода (лесная полоса, горный 

ландшафт, степная местность, горная поверхность, городская зона), содержащие следы 

протекторов, протоптанные дороги, технику, людей, поваленные деревья, вырубленные 

участки в различных  погодных условиях с высоты полета БПЛА.  

На собранном датасете были обучены и протестированы выбранные сверточные 

нейронные сети. Проведено сравнение применяемых алгоритмов за счет сопоставления 

ключевых метрик. 

Программный код написан на языке программирования Python с использованием 

библиотек машинного обучения. 

 

Выводы. Проведен анализ актуальных существующих методов обработки 

видеопотока. Показано, что наиболее эффективными СНС для задач классификации и 

детекции объектов с видеопотока на борту беспилотных авиационных систем. Семейство 

tiny-YOLO№ является предпочтительным за счет наилучшего отношения точность/скорость 

и затрачиваемым вычислительным мощностям. Проведено сравнение эффективности 

данных алгоритмов для задачи распознавания и анализа местности и объектов на ней. 

Помимо этого, в ходе работы был собран датасет, связанный с распознаванием 

местности и объектов на ней.  



Оценены ключевые метрики сверточных нейронных сетей для классификации и 

детекции объектов в режиме реального времени и произведен сравнительный анализ 

сверточных нейронных сетей.  
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