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Оптична навігація дозволяє визначити положення, орієнтацію та рух об’єктів за 

допомогою обробки зображень, отриманих від стандартних камер (RGB) що 

використовуються для отримання звичайної кольорової інформації, стереокамер з 

паралаксом для оцінки глибини, тепловізійних та інфрачервоних сенсорів/камер для роботи в 

умовах слабкого освітлення або ночі, гіперспектральних та мультиспектральних камер для 

аналізу вузькосмугових спектрів, лідарів для точного вимірювання відстаней, камер подій які 

реагують на зміну яскравості, а не на кадри, або ультразвукових та радарних сенсорів що 

використовується в комбінації з камерами для покращення точності [1, 2]. Однією з 

ключових складових таких систем є обробка зображень, яка включає методи покращення 

якості відеоданих, виділення ключових особливостей, трекінг рухомих об’єктів та їх 

класифікацію [3, 4]. Оптичні методи навігації, що базуються на обробці зображень, 

дозволяють визначити просторові координати та орієнтацію об’єкта за допомогою 

візуальних даних. Прикладами реалізації таких методів є системи SLAM (Simultaneous 

Localization and Mapping), які  поєднують локалізацію об’єктів  з побудовою карти оточення. 

Вони можуть використовувати дані з RGB-D камер, лідарів або стереопар для точнішого 

відтворення тривимірної структури простору [5]. 

Складність систем оптичної навігації обумовлена знаходженням характерних базових 

точок для визначення просторової орієнтації об’єктів. Тому, необхідно розробляти методи 

попередньої обробки зображень, які усувають як локальні завади, так і сприяють визначенню 

базових точок-орієнтирів [6]. Для усунення завад доцільно використовувати адаптовані 

методи медіанної фільтрації, а для визначення базових точок та конфігурації об’єктів – 

операції виділення контурів та морфологічні операції. Важним етапом при цьому є 

узгодження методів фільтрації з послідуючими методами аналізу зображень.  
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