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ПРИМЕНЕНИЕ НЕЙРОСЕТЕЙ ДЛЯ УЛУЧШЕНИЯ РАБОТЫ СИСТЕМЫ SLAM В 

ДИНАМИЧЕСКОЙ СРЕДЕ 
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Санкт-Петербург, Большая Морская ул., д.67 лит. а ), e-mail: malahovskijm14@bk.ru 

Данная статья рассматривает интеграцию нейросетей в системы SLAM (Simultaneous Localization and 

Mapping) для повышения их точности и надежности в динамических условиях. Приведены результаты 

применения модели YOLOv8n для детектирования объектов в реальном времени и определения 

расстояния до них. Показана эффективность предложенных решений для задач навигации беспилотных 

летательных аппаратов. 
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This article discusses the integration of neural networks into SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) 

systems to improve their accuracy and reliability in dynamic environments. The results of using the YOLOv8n 

model for real-time object detection and distance estimation are presented. The effectiveness of the proposed 

solutions for UAV navigation tasks is demonstrated.  
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Введение 

В последние годы искусственный интеллект (ИИ) продолжает стремительно развиваться 

и внедряться в различные области. Одним из значимых направлений его применения является 

навигация и управление подвижными объектами, такими как беспилотные летательные 

аппараты (БПЛА). В данной работе рассмотрено использование нейросетей для улучшения 

работы систем одновременной локализации и построения карты (SLAM) в динамической 

среде. 

 

Основные этапы развития ИИ 

ИИ начал свое развитие с теоретической нейрофизиологии, описанной в 1943 году. С тех 

пор были разработаны различные модели и алгоритмы, такие как персептрон Розенблатта, 

машины Больцмана, сверточные нейронные сети (CNN), рекуррентные нейронные сети (RNN) 
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и другие. Современные нейросетевые алгоритмы, такие как YOLO (You Only Look Once), 

демонстрируют высокую точность и скорость обработки данных, что делает их идеальными 

для реального времени. 

 

Принципы работы системы SLAM 

Система SLAM позволяет БПЛА одновременно локализоваться в пространстве и строить 

карту окружающей среды. Основные компоненты SLAM включают обработку сигналов с 

датчиков, построение ориентировочной карты и определение местоположения дрона. Одним 

из ключевых аспектов является решение проблемы замыкания петли, когда начальная и 

конечная точки траектории не совпадают из-за накопления ошибок [1]. 

 

Применение алгоритмов ИИ в системах SLAM 

Интеграция алгоритмов ИИ в системы SLAM позволяет улучшить точность и 

надежность системы. Сверточные нейронные сети используются для выделения ключевых 

признаков на изображениях, что повышает точность построения карт и определения 

местоположения объектов. Рекуррентные нейронные сети помогают предсказать будущее 

положение дрона и выстроить безопасную траекторию [2]. 

 

Выбор и настройка модели нейросети 

Для решения задачи детектирования объектов в реальном времени была выбрана модель 

YOLOv8n, которая демонстрирует высокую точность и скорость обработки изображений. 

Модель была обучена на наборе данных COCO128, содержащем 80 классов объектов. 

Основной архитектурный компонент модели включает слои P1-P6 для извлечения признаков, 

слой SPPF для пространственного пирамидального объединения и слой Neck для объединения 

информации с разных масштабов. 

 

Детектирование объектов и определение расстояния до них 

После подготовки модели была решена задача определения расстояния до 

детектированных объектов. Для этого использовалась высота объекта в пикселях и параметры 

камеры. Модель успешно определяла расстояние до объектов на видеопотоке, что позволяет 

строить точные карты местности и определять локализацию исходного объекта [3-4]. 

 

Решение задач следящей траектории 

Для улучшения навигации была реализована стратегия следящей траектории, при 

которой БПЛА следовал за детектированным объектом, регулируя скорость и направление 

движения. Это позволило дрону поддерживать заданное расстояние и угол наклона 

траектории, улучшая показатели абсолютной погрешности траектории [5]. 

 

Заключение 

Интеграция модели YOLOv8n в систему SLAM показала высокую эффективность в 

задачах детекции объектов и определения расстояния до них в динамической среде. Это 

открывает новые возможности для применения данной технологии в автономных 

транспортных средствах, системах мониторинга и других сферах, требующих высокой 

точности и скорости обработки визуальных данных. 
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Приложения 

Рисунок 1. - Пример детектирования объектов с использованием модели YOLOv8n. 

Рисунок 2. - График определения расстояния до объектов на видеопотоке. 

Рисунок 3. - Показатели абсолютной погрешности траектории БПЛА. 
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