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The purpose of the work is to develop an alternative landing navigation system. The 

system should be better, more accurate and safer than its competitors. 

 

В данной работе рассматривается проблема посадки самолета малой авиа-

ции при отсутствии других средств навигации. В условиях отсутствия альтерна-

тивных средств навигации было предложено использовать систему видеонаб-

людения. Задачей навигации по данным видеонаблюдения является быстрое, а 

главное безопасное определение возможности посадки малых средств авиации.  

Определение посадки должно соот-

ветствовать всем нормам безопасности 

полетов, чтобы исключить авиационные 

происшествия, аварии, катастрофы. Из-

за больших скоростей малых летатель-

ных средств необходимо, чтобы система 

работала максимально эффективно и 

быстро для обеспечения своевременной 

информацией.  

Описание работы системы: Первона-

чально происходит определение типа 

транспортного средства и типа сигналь-

ных огней. Далее идет определение ко-

ординат транспортного средства и коор-

динат сигнальных огней. На следующем 

шаге происходит проверка на наличие 

ошибок, и в случае обнаружения ошибок 

выполняется изменение системы нави-

 
Рис. 1. Заход на посадку 
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гации и формирование отчета, иначе происходит изменение координат и про-

верка состояние. В случае если судно приземлилось, происходит формирова-

ние отчета, иначе алгоритм возвращается к определению координат судна.  

Для того, чтобы произвести посадку необходимо определить местополо-

жение летального судна относительно сигнальных огней взлетно-посадочной 

полосы. На крыльях самолета в противоположных сторонах установлены две 

камеры, которые распознают сигнальных огни. При обнаружении сигнальных 

огней, определяются углы камер к ним, угол между летательным судном и 

взлетно-посадочной полосой и формируются координаты летательного судна. 

При наличии отклонений, пилот получает уведомление. 
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In this work, an attempt to create an automated system for rally racing is made. The aim 

is to improve safety during the competition. 

 

Не секрет, что в автомобильных гонках машины ездят на очень больших 

скоростях. Известно много случаев, когда экипаж не справлялся с управлением 

и происходила авария. Причин аварий бывает много, например, выбор неопти-

мальной скорости на повороте.  

Было решено разработать систему, которая будет помогать штурману во 

время гонки. Система должна решать следующие задачи:  

1. Определение траектории движения автомобиля 

2. Определение допустимой скорости движения на каждом участке трассы 

3. Построение карты движения с указанием допустимой скорости движе-
ния на каждом участке трассы 

4. Корректировка траектории в процессе движения 

Выполнение данных задач поможет сократить вероятность ошибки штурма-

на и аварий, следовательно, повысит безопасность управления. Для безошибоч-
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