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 Необходимость сопоставления аэрофотоснимков местности и карты дорог возникает во 

многих сферах. Например, динамическое обновление карт важно в строительстве и военном 

деле. Также актуальная детально проработанная карта местности требуется автомобилям с 

автопилотом [1] и GPS-навигаторам для построения оптимального маршрута движения [2]. На 

сегодняшний день основным методом такой привязки снимков и карт являются алгоритмы, 

требующие информацию систем GPS и IMU [3]. В [4] предлагается метод аэротриангуляции 

для осуществления сопоставления с помощью этих систем. 
 В настоящее время существуют алгоритмы, позволяющие проводить сопоставление без 

GPS. Необходимость в них обусловлена дороговизной и возможными неполадками с системой 

GPS [5]. Также при использовании снимков со спутников данные GPS могут содержать 

ошибки, вызванные влиянием атмосферы и малым углом исследования местности. В то же 

время существуют обширные базы данных со снимками земной поверхности без каких-либо 

дополнительных данных [6]. Большинство алгоритмов, сопоставляющих карты и снимки без 

использования данных GPS, основаны на сопоставлении сегментов дорог. Основными 

подходами к такой привязке являются классификация каждого пикселя снимка [2] и 

представление дорожной сети в виде графа [7]. 
 При поиске дорог на снимке существует несколько проблем. Основными из них 

являются случайные помехи (автомобили, тени зданий) на изображении местности, 

существование объектов, похожих по материалу на дороги, и сложная структура дорог (разная 

кривизна, изменяющаяся ширина, здания вдоль дороги) [8]. 
 В докладе планируется привести сравнительный анализ существующих алгоритмов 

поиска прямолинейных отрезков с точки зрения применимости к задаче сопоставления карты 

дорог и снимков местности без использования GPS при наличии только одного снимка и 

возможных данных с датчиков на борту. 
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