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Радар представляет собой датчик, способный измерять расстоя-
ния до предметов за счет анализа излучаемых и принимаемых им
радиоволн. Радары часто применяются в робототехнических прило-
жениях [1], однако интересной и перспективной задачей остается их
использование в составе инерциальных навигационных систем на ба-
зе летательных аппаратов [2]. В подобных подходах радары обычно
служат вспомогательными датчиками, которые позволяют коррек-
тировать измерения инерциального измерительного модуля.

Каждый снимок радара представляет собой облако точек, каж-
дая из которых соответствует принятому радаром отраженному ра-
диосигналу. В данной работе анализируются данные, полученные с
автомобильного радара ARS 548 RDI, установленного на борту лета-
тельного аппарата. Данный радар получает облака точек, в которых
для каждой точки измеряется ее положение в сферической системе
координат, связанной с радаром. Однако для последующего анали-
за радарные облака точек удобно переводить в декартову систему
координат.

Отдельные радарные снимки чаще всего разреженны, поэтому
для получения более информативного изображения прибегают к
объединению серий последовательных снимков в суммарное облако
точек [3]. Полученные суммарные облака точек фильтруют (удаля-
ют шумы в виде изолированных точек), после чего приступают к
анализу таких изображений.

Важной задачей в навигационных приложениях является опре-
деление типа подстилающей поверхности. Эту задачу можно сфор-
мулировать как задачу классификации, которая принимает на вход
суммарное облако точек и выдает на выходе соответствующую метку
класса. В данной работе производится классификация по 3 классам
- типам поверхности: лес, поле и водоем. В качестве алгоритма клас-
сификации используется решающее дерево, которое проводит стати-
стический анализ суммарного облака точек. Подобный подход опи-
рается на работу [4]. Получая на вход облако точек, представленное
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в декартовой системе координат (X,Y, Z), дерево анализирует дис-
персию координаты Z всех точек облака (обозначим эту величину
var(Z)), которая характеризует разброс измерений радара по высо-
те, что может указывать на характер земного рельефа.

В процессе обучения на обучающем наборе данных дерево вы-
рабатывает 2 величины: ε и δ. Эти величины затем используются в
решающем алгоритме следующим образом: малое значение диспер-
сии (условие var(Z) < ε) указывает на гладкую водную поверхность.
Большое значение дисперсии (условие var(Z) > δ) говорит о том,
что поверхность является лесным покровом, имеющим значительные
неровности. В остальных случаях (при условии ε 6 var(Z) 6 δ) алго-
ритм классифицирует поверхность как поле (с относительно неболь-
шими неровностями).

Полученный алгоритм затем оценивается на тестовом наборе дан-
ных. Метрикой качества служит отношение числа верных ответов
алгоритма к общему объему тестового набора. В данной работе на
текущий момент значение этой метрики удалось довести до 0.7.
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