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Автоматическая  посадка  беспилотного  летательного  аппарата  (БПЛА)
является нетривиальной задачей, которая в свою очередь требует решения
ряда  технических  и  вычислительных  проблем.  На  завершающей  фазе
процесса  снижения  по  глиссаде  величина  ошибок  измерений  с  помощью
существующих  бортовых  средств  может  оказаться  неприемлемой  для
автономной  посадки.  Желательно  иметь  дополнительный  датчик,
позволяющий более надежно оценить высоту над поверхностью посадочной
полосы. С помощью так называемого оптического потока (ОП), найденного из
последовательности  изображений,  регистрируемых  единственной  бортовой
камерой, можно оценивать скорости движения БПЛА, но при этом необходимо
знание значения высоты и значений углового положения. БПЛА, оснащенный
парой  смещенных  по  высоте  камер,  регистрирующих  изображения
подстилающей поверхности, может оценивать как скорость, так и высоту. С
помощью программного  комплекса  IMODEL  было  проведено  моделирование
последовательностей  изображений,  регистрируемых  парой  разновысоких
бортовых камер, и проверен метод оценивания высоты.
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