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Актуальность и задача модельного эксперимента

Отраслевой вызов

Автономным судам требуется оперативная воздушная
поддержка для обзора зоны и уточнения обстановки.

Совместная работа разнородных систем требует
надежных алгоритмов восприятия, привязки данных и 
управления.

Натурные испытания на воде сложны и затратны, поэтому 
необходим воспроизводимый модельный этап.

Подход ГУАП

Закрытое исследовательское летное поле обеспечивает 
безопасную отработку полного сценария.

Модель судна, карта ArUco и физический БПЛА 
позволяют проверять алгоритмы в единой
координатной среде.

Результаты формируют основу для последующего 
масштабирования и полигонных испытаний MARINET.
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Модельный сценарий взаимодействия БПЛА и судна

Судно-носитель

1. Взлет

Зона обследования

малое

среднее

большое

2. Поиск судов · 3. Координаты и габариты · 4. Классификация

Результат

ID · класс
x, y в aruco_map
длина · ширина

5. Возврат и посадка по ArUco
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Что предстоит разработать участникам

Состав автономной миссии

1
Восприятие сцены
обнаружение судов любым выбранным методом

2
Геопривязка
перевод результатов в систему координат

3
Оценка параметров
координаты центра, длина, ширина и размерный класс

4
Логика обследования
контроль полноты поиска и исключение повторного учета

5
Возврат и посадка
поиск движущейся платформы и визуальное наведение

Итоговый результат команды

работоспособный программный комплекс 
автономной миссии;

реестр обнаруженных судов: ID, класс, координаты 
и габариты;

исходный код, конфигурация и журнал испытаний;

краткое техническое представление принятых 
решений.

Методы не ограничиваются: допускаются
нейросетевые и классические алгоритмы
компьютерного зрения.
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Исследовательская площадка и техническая среда

Где проводится работа

Лаборатория беспилотных авиационных систем ГУАП.

Закрытое исследовательское летное поле с 
контролируемыми условиями.

Модельная транспортная сцена, воспроизводимая для
всех команд и попыток.

Испытания полного программно-аппаратного контура
без риска натурного морского полигона.

Базовый стек

БПЛА · бортовой вычислитель · полетный контроллер · 
камера · ROS/ROS 2 · PX4 · ArUco· журналирование данных

Схема модельного поля

платформа

S

M

L
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Технологии и компетенции участников

Автономное управление

построение автомата состояний и логики миссии;

планирование обследования, возврата и посадки;

работа с полетным контроллером и командами 
управления;

устойчивое выполнение миссии при ошибках измерений.

Компьютерное зрение

детекция и классификация объектов сцены;

ArUco-маркеры, калибровка камеры и геометрия 
изображения;

координатные преобразования и оценка размеров;

фильтрация, сопоставление и исключение дубликатов.

Системная интеграция: ROS/ROS 2, PX4, сенсорные потоки, TF-преобразования, логирование, тестирование 
и воспроизводимость результатов.
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Формат и план проведения мероприятия

2 дня |   команды по 2-4 человека |   полное задание доступно с начала |   методы решения не ограничиваются

ДЕНЬ 1 Разработка и первичная интеграция ДЕНЬ 2 Испытания и представление результата

знакомство с полигоном, интерфейсами и правилами
испытаний;

выбор метода детекции и подготовка модуля
восприятия;

геопривязка, оценка размеров и формирование 
реестра объектов;

интеграция логики миссии и предварительные
прогоны .

доводка полного программного контура;

зачетные испытания на закрытом летном поле;

сбор логов и проверка итогового файла;

техническая презентация и разбор принятых 
решений.
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Что оценивается по итогам эксперимента

Направление оценки Проверяемый результат

Автономность миссии взлет, обследование и возврат без ручного вмешательства

Полнота обследования обнаружены все суда, отсутствуют повторный учет и существенные ложные срабатывания

Координатная привязка точность координат центров объектов в системе aruco_map

Размеры и классификация оценка длины и ширины, корректный класс small / medium / large

Возврат и посадка устойчивое обнаружение платформы и посадка по ArUco-маркеру

Критическое условие: безопасность полета и отсутствие ручного
вмешательства в зачетной попытке.

Фиксируемые материалы: реестр объектов, журнал полета, 
исходный код и краткое обоснование решения.
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Ожидаемый результат мероприятия

Для Национального
полигонного эксперимента

• апробированный модельный
сценарий;

• измеримые показатели
взаимодействия систем;

• основа для
масштабирования испытаний.

Для ГУАП

• воспроизводимый
исследовательский стенд;

• программные модули, логи и 
наборы данных;

• развитие стека автономных
БАС и ROS.

Для участников

• опыт полного цикла
робототехнической

разработки;
• работа с физическим

полигоном;
• навыки междисциплинарной

интеграции.

Результат — проверенная связка автономного БПЛА и судна, подготовленная к дальнейшей
отработке в сценариях MARINET.



https://guap.ru
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