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KRATT KOTKAS STSENAARIUM 1
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Lennu nr Kannatanu tegevus Lennu kellaaeg Valgustugevus Drooni kdrgus Kaamera nurk Drooni lendamise kiirus

1 Seis
2 Seis, endast marku andes

10 3 Kdnd, drooni lennuteega risti (paremale)

11 4 Kond, drooni lennuteega risti (vasakule)

12 5 Kond drooni lennutee suunas(ndoga drooni poole)

13 6 Kond seljaga drooni poole

14 7 Poolistuv asend

15 8 Kulili lamang (kdgaras)

16 9 Selili lamang

17 10 Kohuli lamang

18 RIIETE VAHETUS

19 11 Seis

20 12 Seis, endast marku andes

21 13 Kond, drooni lennuteega risti (paremale)

22 14 Kond, drooni lennuteega risti (vasakule)

23 15 Kond drooni lennutee suunas(ndoga drooni poole)

24 16 Kond seljaga drooni poole

25 17 Poolistuv asend

26 18 Kilili lamang (kagaras)

27 19 Selili lamang

28 20 Kohuli lamang

29 RIIETE VAHETUS

30 21 Seis

31 22 Seis, endast marku andes

32 23 Kond, drooni lennuteega risti (paremale)

33 24 Kond, drooni lennuteega risti (vasakule)

34 25 Kond drooni lennutee suunas(ndoga drooni poole)

35 26 Kond seljaga drooni poole

36 27 Poolistuv asend

37 28 Kilili lamang (kagaras)

38 29 Selili lamang

39 30 Kohuli lamang
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Tulemused

Inimeste leidmine avamaastikul droonilt voetava
video pdhjal on nii voimalik kui ka teostatav.

Voib olla kindel, et jatku projektis kogutavad
lisaandmed aitavad veelgi parandada mudelite
vOimet tuvastada inimest maastikul voimalikult
vaheste valemdarangute juures.

Tulevastes stsenaariumides vdib rédhku panna labi
mangitavate inimkujundite ja hende riietuse
variatiivsuse suurendamisele.

Jargnevas etapis, metsas eksinud inimese
tuvastamise stsenaariumiks, peaks looma ja
katsetama moodulit, mis ennem Al moodulit
eemaldab drooni kaadrist vorreldes maapinnaga
kiiremini liikkuva puude (voi po0sastiku) vorestiku.

IR sensori kasutamine eeldab iseseisvat Al
lahendust.
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