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руху пристроя у вказаному напрямку. 
Результати експериментів показують, що обхід по 

контуру пятна та визначення траєкторії руху для 
прототипів прямокутника та прямокутного трикутника 
можна вважати успішним, адже коефіцієнт впевненості 
в моменти руху фактично рівний одиниці. 
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(color marks, landmarks and pointers) is necessary. 
The implementation of the computer vision system on 

the existing UAV requires additional hardware and 
software. A useful load is a power source, a 
microcomputer (Raspberry Pi) and a video camera in a 
stabilized suspension that allows the camera to rotate 
around three axes and allows to damp oscillation and 
vibrations from the UAV. The microcomputer performs 
such tasks as frame capture, geometric transformations, 
color correction, comparison of the received images with 
the existing database, the determination of the position, the 
angular position, the speed of UAV and the distance to the 
objects in the field of view of the video camera. The result 
of these tasks is a set of commands that are transferred to 
the automatic control system to correct the UAV trajectory, 
as well as to the ground control center for signaling various 
failures or notifying about the completed task. 

Using the computer vision system greatly simplifies 
the monitoring and patrolling of the railway tracks, allows 
you to assess the overall state of the railway, promptly 
respond to problems and dangers. As a result, the 
probability of accidents and other unforeseen situations 
decreases. 
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THE UNMANNED AERIAL VEHICLE WITH 
THE COMPUTER VISION SYSTEM FOR 

SOLVING PATROL`S PROBLEMS 

Patrolling objects with UAVs today is not a new one. 
Nevertheless, processing of the video image received from 
on-board cameras is in most cases dealt with the operator, 
who also controls the UAV. To carry out a fully automatic 
flight and monitoring allow of the computer vision system. 

Using GLONASS / GPS technology to control the 
movement of the UAV is accompanied by a large number 
of errors and directly depends on the quality of the signal 

reception. In this case, when flying in railway tunnels, 
underground structures, enclosed spaces, the use of 

navigation systems loses its effectiveness. Often in such 
situations, the quality of the signal from the video camera 
is disrupted or it completely disappears. 

Computer vision systems use various algorithms for 
image processing and analysis. With their help, you can get 
information about the movement of the UAV and its 
angular position, make a selection of parts or objects on the 
underlying surface, evaluate the parameters and classify 
the detected objects. The disadvantages of this method are 
changing illumination, the absence of image in cloud or 
fog conditions, the impossibility of identifying parameters 
during flight over a uniform surface. To supplement the 
information from the video camera, processing of terrain 
maps, satellite images and a database of visual navigation 
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ОПРЕДЕЛЕНИЯ ПОНЯТИЯ 
МАЛОДЕЯТЕЛЬНЫЕ УЧАСТКИ 

Анализ тенденций развития железнодорожного 
транспорта показывает, что существование 
малодеятельных участков на железных дорогах – 
неминуемый процесс. При решении проблем 
малодеятельных участков, прежде всего, актуален 
вопрос определения понятия малодеятельных 
участков. Согласно правилам технической 
эксплуатации железных дорог Украины, к 
малодеятельным участкам относятся участки с 
объемом работы, не превышающим 8 пар поездов в 
сутки. Тот же критерий действовал и в правилах 
технической эксплуатации железных дорог СССР. Это 
дает представление об интенсивности движения и не 
содержит экономической оценки выгодности 
эксплуатации участка. Даже при условии одинаковой 
интенсивности движения на различных участках 
экономическая эффективность их использования будет 
определяться совокупностью таких факторов, как 
соотношение грузового и пассажирского движения, 
характер перевозимого груза, состав 
инфраструктурных элементов и т. д. Поэтому 
общепринятый и традиционно применяемый критерий 


