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АННОТАЦИЯ 

Документ "Руководство Оператора «Автоматизированная система управления 

беспилотными авиационными системами для маломощных микрокомпьютеров с применением 

искусственного интеллекта»" (далее - ПО) представляет собой ключевой информационный ресурс, 

предназначенный для предоставления операторам и пользователям всей необходимой информации 

для эффективной работы с указанной системой. Документ содержит подробные инструкции по 

установке, настройке, эксплуатации системы, а также рекомендации по решению стандартных задач 

и устранению потенциальных неполадок. Руководство ориентировано на операторов и технических 

специалистов, отвечающих за поддержку и функционирование системы, а также на конечных 

пользователей, взаимодействующих с системой в своей повседневной деятельности. 

Документ разработан в соответствии с нормами ГОСТ 19.505-79 и является основным 

источником информации для операторов по работе с автоматизированной системой управления 

беспилотными авиационными системами. 
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1  ВВЕДЕНИЕ 

1.1  Основные параметры Автоматизированной Системы Управления 

Автоматизированная система управления беспилотными авиационными системами для 

маломощных микрокомпьютеров с применением искусственного интеллекта представляет собой 

инновационное ПО, разработанное для управления БАС в различных условиях эксплуатации. Она 

интегрирует передовые алгоритмы искусственного интеллекта для анализа данных, управления 

полетом и обработки информации в реальном времени. Система обеспечивает высокую степень 

автономности и адаптивность к различным сценариям использования. 

1.2  Назначение Автоматизированной Системы Управления 

Система предназначена для обеспечения эффективного управления БАС, включая задачи 

мониторинга, разведки, доставки и другие операции, которые могут быть автоматизированы. 

Ключевое назначение системы заключается в улучшении точности, надежности и безопасности 

управления БАС, обеспечении высокоуровневого взаимодействия с оператором и поддержке 

сложных миссий с использованием искусственного интеллекта. 

1.3  Использование данного документа 

Руководство оператора создано для обеспечения понимания функционала и возможностей 

системы, а также для упрощения процесса настройки и эксплуатации. Оно содержит инструкции по 

началу работы с системой, настройке необходимых параметров, управлению процессами и 

диагностированию распространенных проблем. Руководство служит первичным источником 

информации и должно использоваться для достижения оптимальной производительности и 

безопасности при работе с системой. Введение предоставляет обзор ключевых особенностей и 

преимуществ системы, направляя оператора на эффективное и безопасное использование в 

соответствии с рекомендациями и инструкциями, что способствует более глубокому пониманию и 

профессионализму в управлении беспилотными авиационными системами. 
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2  НАЗНАЧЕНИЕ ПРОГРАММЫ 

ПО, описываемое в данном документе, предназначено для автоматизированного управления 

беспилотными авиационными системами (БАС) с использованием передовых технологий в области 

искусственного интеллекта. Эта программа служит для обработки и анализа видеоданных, 

получаемых от БАС, и выполнения задач трекинга в реальном времени. Реализованы следующие 

ключевые функции: 

- Трекинг Точек Интереса на Видео: Программа способна анализировать видеопоток и 

отслеживать заданные пользователем точки интереса, представляя их движение на видео. 

- Интеграция с Системой Автопилота: Связь программы с системой автопилота БАС 

позволяет осуществлять мониторинг и управление полетом на основе обработанных видеоданных. 

- Генерация Обработанного Видео: ПО выдает на выходе видеофайлы, на которых 

визуализированы трекинг выбранных объектов и сигналы, исходящие от системы автопилота. 

Программа находит свое применение в различных областях, связанных с использованием 

БАС, включая наблюдение, поиск и спасательные операции, аграрный мониторинг, геодезическую 

съемку и другие сферы, где требуется точное отслеживание объектов и мест на земной поверхности. 

Таким образом, данное ПО является многофункциональным инструментом, обеспечивающим 

эффективное взаимодействие между оператором и беспилотными летательными аппаратами. Оно 

значительно повышает точность и эффективность управления БАС, облегчает процесс обработки и 

анализа видеоданных и способствует повышению общей безопасности и эффективности 

проведения операций. 
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3  УСЛОВИЯ ВЫПОЛНЕНИЯ ПРОГРАММЫ 

 

Введение 

 

Данное ПО представляет собой бинарный файл, предназначенный для выполнения в 

командной строке. Его основная функция заключается в обработке видеофайлов с целью трекинга 

заданной точки интереса и интеграции с модулем автопилота для создания модифицированного 

видеофайла с отрисовкой трекинга и сигналами автопилота. 

Функциональность Программного Обеспечения 

1. Входные Данные: ПО принимает на вход видеофайл и координаты точки интереса. 

Координаты точки интереса задаются в формате, определенном пользователем, для указания 

специфической области на видео. 

2. Процесс Обработки: 

1. Трекинг Точки Интереса: Программа анализирует входной видеофайл, отслеживая 

заданную точку интереса на протяжении всего видео. 

2. Интеграция с Автопилотом: Параллельно осуществляется обработка данных с модуля 

автопилота, которые коррелируются с движением точки интереса. 

3. Выходные Данные: 

1. Создание Модифицированного Видеофайла: На выходе пользователь получает новый 

видеофайл, где визуально представлены как процесс трекинга точки интереса, так и 

сигналы и команды, исходящие от модуля автопилота. 

2. Визуализация Данных: Трекинг и сигналы автопилота отображаются в удобной и 

понятной форме, что позволяет пользователю легко интерпретировать полученные 

данные. 

4. Использование Программного Обеспечения 

1. Для использования ПО необходимо запустить его в командной строке, указав в 

качестве аргументов путь к входному видеофайлу и координаты точки интереса. 

Программа обработает данные и выдаст на выходе обновленный видеофайл, который 

можно просмотреть для анализа трекинга и работы автопилота. 

Разработанное ПО является мощным инструментом для анализа видеоданных и интеграции 

с системой управления автопилотом. Его применение находит актуальность в различных сферах, 

где требуется точное отслеживание объектов и координация их движения с системами 

автоматизированного управления. 

Для начала работы необходимо скачать файлы по ссылке, полученной от администратора ПО 

https://nextcloud.nanosemantics.ru/s/JDykdR5ZmNDZSmB  

https://nextcloud.nanosemantics.ru/s/JDykdR5ZmNDZSmB
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4  ПОДГОТОВКА К РАБОТЕ С ПО 

4.1  Скачивание Файлов 

4.1.1 Для начала работы с программным обеспечением необходимо скачать файлы по ссылке, 

предоставленной администратором. Следуйте указаниям администратора для доступа к ресурсам. 

4.1.2 Для доступа к файлам потребуется пароль. Убедитесь, что у вас есть соответствующие права 

доступа и пароль, предоставленный администратором. 

4.1.3 Скачайте Архивы 

1 Архив ognivo_light.zip: Содержит бинарный файл программы вместе с необходимыми 

вспомогательными файлами1. (Ссылка для скачивания будет предоставлена после успешного 

входа). Содержание ognivo_light.zip: 

- assistant.bin – бинарный файл ПО; 

- requirements.txt – python зависимости для запуска ПО; 

- Dockerfile – файл для создания Docker образа; 

- docker-compose.yml – инструкция для сборки и запуска Docker образа; 

- process.sh – вспомогательный файл для запуска обработки всех видео внутри Docker. 

2 Архив v.zip: Содержит тестовые видеофайлы, которые можно использовать для работы 

с ПО. Ссылка для скачивания также будет доступна после входа. 

- input/ – папка с видеофайлами; 

- input/1.mp4 – первый тестовый видеофайл; 

- input/2.mp4 – второй тестовый видеофайл; 

- input/3.mp4 – третий тестовый видеофайл; 

- output/ – пустая папка для обработанных видео. 

4.2  Распаковка и Организация Файлов 

1. После скачивания распакуйте архив ognivo_light.zip в удобное для вас место на 

компьютере. 

2. Внутри распакованной папки ognivo_light распакуйте архив videos.zip. Убедитесь, что 

все файлы распакованы в соответствующие директории. 

3. Проверьте, что полученная структура организации файлов и папок соответствует 

следующей схеме: 

 

 

 
1 Ссылка для скачивания будет предоставлена после успешного входа. 
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ognivo_light/ 

├── videos/ 

│   ├── input/ 

│   │   ├── 1.mp4 

│   │   ├── 2.mp4 

│   │   └── 3.mp4 

│   └── output 

├── assistant.bin 

├── docker-compose.yml 

├── Dockerfile 

├── process.sh 

└── requirements.txt 
 

После выполнения всех вышеописанных шагов вы будете полностью готовы к началу работы 

с программным обеспечением. 
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5  ВАРИАНТЫ ИСПОЛЬЗОВАНИЯ ПО 

Предусмотрено два основных метода запуска программного обеспечения: 

1) Прямой Запуск в Linux-системе: Выполнение программы непосредственно в 

операционной системе Linux с архитектурой x86-64, предварительно установив необходимые 

зависимости. 

2) Запуск через Docker Контейнер: Использование Docker для создания изолированной 

среды, в которой ПО может быть запущено в контейнере. 

Ниже рассматривается каждый из перечисленных методов запуска. 

5.1  Прямой Запуск  

5.1.1  Установка ПО на Linux-системе без Docker 

Шаги Установки: 

5.1.1.1  Установка Python 3.11: Перейдите на официальный сайт Python 

(https://www.python.org/) и установите версию Python 3.11. 

5.1.1.2  Открытие рабочей директории: В командной строке перейдите в папку 

./ognivo_light. 

5.1.1.3  Создание Виртуального Окружения: Выполните команду для создания виртуального 

окружения командой: 

  $ python3.11 -m venv venv 

5.1.1.4  Активация Виртуального Окружения: Активируйте созданное виртуальное 

окружение командой: 

  $ source venv/bin/activate 

5.1.1.5  Установка Зависимостей: Установите все необходимые зависимости, указанные в 

файле requirements.txt: 

$ pip install -r requirements.txt 
 

5.1.2  Запуск ПО 

5.1.2.1 Запуск Бинарного Файла с Аргументами: Для запуска программы воспользуйтесь 

следующими аргументами командной строки: 

1) -i: путь до исходного видео для обработки. 



10 

02068901-А.425000.424-01 34 01 

 

2) -o: путь для сохранения обработанного видео (по умолчанию ./output.mp4). 

3) -x: координата точки интереса по оси X. 

4) -y: координата точки интереса по оси Y. 

Пример команды запуска 

  $ ./assistant.bin -i videos/input/1.mp4 -o videos/output/1.mp4 -x 1180 -y 700 

Следуя этим инструкциям, вы сможете успешно установить и запустить ПО на Linux-системе 

без использования Docker, обеспечивая корректную обработку видеофайлов согласно заданным 

параметрам. 

5.1.3  Использование ПО на Linux-системе без Docker 

Инструкция по Запуску ПО: 

5.1.3.1  Открытие Рабочей Директории: В командной строке перейдите в директорию 

./ognivo_light. 

5.1.3.2  Создание Виртуального Окружения: Используйте следующую команду для создания 

виртуального окружения: 

  $ python3.11 -m venv venv 

5.1.3.3  Активация Виртуального Окружения: Активируйте виртуальное окружение с 

помощью команды: 

  $ source venv/bin/activate 

5.1.3.4  Установка Зависимостей: Установите все необходимые зависимости, используя 

команду: 

  $ pip install -r requirements.txt 

Процесс Запуска ПО 
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5.1.3.5  Запуск Бинарного Файла с Параметрами: Для запуска ПО используйте следующие 

параметры командной строки: 

1) -i: указание пути до исходного видеофайла для обработки. 

2) -o: путь для сохранения обработанного видео (по умолчанию задан как ./output.mp4). 

3) -x: координата X для точки интереса. 

4) -y: координата Y для точки интереса. 

Пример команды для запуска программы: 

  $ ./assistant.bin -i videos/input/1.mp4 -o videos/output/1.mp4 -x 1180 -y 700 

Соблюдение вышеперечисленных инструкций позволит вам эффективно использовать ПО 

на Linux-системе без необходимости установки Docker. Вы сможете обрабатывать видеофайлы, 

указывая конкретные точки интереса и получая на выходе видео с отслеживанием этих точек. 

5.2  Установка ПО через Docker 

Шаги Установки: 

5.2.1.1  Установка Docker: Первым шагом является установка Docker на ваш компьютер. Для 

этого перейдите на официальный сайт Docker по адресу https://www.docker.com/get-started/ и 

следуйте инструкциям для скачивания и установки соответствующей вашей операционной системе 

версии Docker. 

5.2.1.2  Открытие Рабочей Директории: Откройте командную строку и перейдите в 

директорию, где расположена папка ./ognivo_light. Это можно сделать с помощью команды cd, 

указав путь к директории. 

5.2.1.3  Запуск Docker Compose: В командной строке выполните команду docker compose 

build. Эта команда инициирует процесс сборки Docker контейнера на основе предоставленных 

конфигураций. 

Пример команды: 

  $ docker compose build 

5.2.1.4  Завершение Сборки: Дождитесь окончания процесса сборки. Процесс может занять 

некоторое время в зависимости от характеристик вашего компьютера и скорости интернет-

соединения. 

После завершения сборки Docker контейнера, ПО будет готово к использованию в 

изолированной и настроенной среде Docker. Этот метод установки облегчает процесс конфигурации 

https://www.docker.com/get-started/
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и устраняет потенциальные проблемы, связанные с различиями в операционных системах и 

настройках. 

5.3  Использование ПО в Docker 

Размещение Видеофайлов 

5.3.1.1  Подготовка Видео: Переместите видеофайлы, которые нужно обработать, в папку 

./ognivo_light/videos/input/. Убедитесь, что файлы находятся в нужном месте перед запуском 

обработки. 

Настройка Файла Обработки 

5.3.1.2  Редактирование Файла process.sh: Откройте файл ./ognivo_light/process.sh в 

текстовом редакторе. Укажите в файле путь к видео и координаты точки интереса, используя 

следующий формат: 

  ./assistant.bin -i videos/input/1.mp4 -o videos/output/1.mp4 -x 1180 -y 700 

Параметры: 

1) -i videos/input/1.mp4: путь до исходного видеофайла. 

2) -o videos/output/1.mp4: путь для сохранения обработанного видео. 

3) -x 1180 -y 700: координаты точки интереса. 

5.3.1.3  Создание Записей для Каждого Видео: Для каждого видео, которое нужно 

обработать, создайте отдельную запись на новой строке в файле process.sh. 

5.3.1.4  Сохраните изменения в файле после внесения всех необходимых записей. 

Выполнение программы 

5.3.1.5  Запуск Docker Compose: Для начала обработки выполните команду: 

  $ docker compose up 

5.3.1.6  Дождитесь завершения обработки всех видеофайлов. 

Удаление Контейнера и Образа 

5.3.1.7  Очистка Docker: После завершения обработки, для удаления контейнера и образа 

выполните команду: 

  $ docker compose down --rmi all 
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Следуя вышеуказанным инструкциям, вы сможете эффективно использовать ПО через 

Docker для обработки видеофайлов. Использование Docker обеспечивает удобство и изоляцию 

среды, минимизируя возможные конфликты и несовместимости на разных системах. 
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6  СООБЩЕНИЯ ОПЕРАТОРУ 

"Сообщения Оператору" предназначенs для информирования оператора о различных 

состояниях и событиях, которые могут возникнуть во время работы с ПО. Сообщения представлены 

в форме уведомлений, предупреждений, ошибок или информационных подсказок, и они 

ориентированы на обеспечение эффективного и безопасного использования ПО. 
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ПЕРЕЧЕНЬ ПРИНЯТЫХ СОКРАЩЕНИЙ 

В настоящем документе применены следующие термины с соответствующими 

определениями: 

 

Main файл Исходный файл, запускающий выполнение программы. 

Архитектура (системы) 

(architecture) 

Основные понятия или свойства системы в окружающей среде, 

воплощенной в ее элементах, отношениях и конкретных 

принципах ее проекта и развития. 

Архитектурное 

представление (architecture 

view) 

Рабочий продукт, выражающий архитектуру некоторой 

системы с точки зрения определенных системных интересов. 

БАС Беспилотная авиационная система 

Вид модели2 (model kind) Условности для типа моделирования. 

Вспомогательная функция 
Функция, обеспечивающая поддержку основных операций 

системы. 

Заинтересованная сторона, 

правообладатель (stakeholder) 

Индивидуум, команда, организация или их группы, имеющие 

интерес в системе. 

Интерес3 (системы) (concern) 
Польза или проблемы в системе, относящиеся к одной или 

нескольким заинтересованным сторонам. 

Коллекция Структура данных для хранения и обработки групп объектов. 

Конфигурационный файл Файл, содержащий параметры запуска. 

Компонент Часть системы, объединяющая несколько модулей 

Логгер Инструмент для ведения журнала событий. 

Модуль 
Независимая часть программы, выполняющая определенную 

функцию. 

Обработка данных Процесс преобразования и анализа данных. 

Окружающая 

среда4 (системы) 

(environment) 

Контекст, определяющий параметры и обстоятельства всех 

воздействий на систему. 

Описание архитектуры 

(architecture description) 
Рабочий продукт, используемый для выражения архитектуры. 

Параметры Значения, определяющие поведение системы. 

 

 
2 Примечание - Примеры видов модели включают диаграммы потока данных, диаграммы класса, сети Петри, 

бухгалтерские балансы, организационные структуры и модели перехода состояний. 
3 Примечание - Интерес относится к любому воздействию на систему в ее окружающей среде, включая воздействия 

разработки, технологические, деловые, эксплуатационные, организационные, политические, экономические, 

юридические, регулирующие, экологические и социальные воздействия. 
4 Примечание - Окружающая среда системы включает воздействия разработки, технологические, деловые, 

эксплуатационные, организационные, политические, экономические, юридические, регулирующие, экологические и 

социальные воздействия. 
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Протокол Стандарт взаимодействия или обмена данными. 

Процесс архитектуризации 

(architecting) 

Процесс понимания, определения, выражения, 

документирования, взаимодействия, соответствующей 

сертификации при реализации, сопровождении и улучшении 

архитектуры в жизненном цикле системы. 

Рабочий Процесс Последовательность действий, выполняемых программой. 

Структура архитектуры 

(architecture framework) 

Условности, принципы и практики для описания архитектур, 

установленные в пределах заданной области применения и/или 

объединения заинтересованных сторон. 

Точка зрения на 

архитектуру (architecture 

viewpoint) 

Рабочий продукт, устанавливающий условности 

конструирования, интерпретации и использования 

архитектурного представления для структуризации 

определенных системных интересов. 
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