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Vision-based collision detection is widely used in robotics. For example, 

Saha et al. proposed a monocular obstacle detection and avoidance method for 

UAVs. They used a mathematical model to estimate the relative distance from 

the UAV camera to an obstacle by detecting characteristic points in the UAV's 

field of view, which is not an airborne system. Yaghmaie et al. proposed a new 

method for robot navigation in dynamic environments, called the exit algorithm, 

which is based on the force field method, which belongs to the family of simul-

taneous localization and mapping. 

 

Виявлення зіткнень на основі зору широко використовується в 

робототехніці [1], [2]. Наприклад, Saha et al. [2] запропонував монокуляр-

ний метод виявлення та уникнення перешкод для БПЛА. Вони використо-

вували математичну модель, щоб оцінити відносну відстань від камери 

БПЛА до перешкоди шляхом виявлення характерних точок у полі зору 

БПЛА, яке не є бортовою системою. Yaghmaie та ін. [3] запропонував но-

вий метод навігації роботів у динамічних середовищах, який називається 

алгоритмом виходу, який базується на методі силового поля, який нале-

жить до сімейства одночасної локалізації та відображення. У їхньому 

алгоритмі рух динамічних перешкод прогнозується фільтром Калмана для 

виявлення зіткнень у поєднанні з наближенням до потенційного поля. 

Традиційні візуальні методи виявлення зіткнень потребують обробки ве-

личезного обсягу зображень у режимі реального часу або потребують по-

передньо створеної моделі реального світу, яку або важко завершити на 

борту для мікроробота з обмеженими ресурсами, або навряд чи здатний 

справлятися з динамічним середовищем. 

Крім того, існує кілька методів уникнення зіткнень і планування мар-

шруту, натхненних біологією, значна частина яких залежить від елемен-

тарного детектора руху (EMD), наприклад, Zhang et al. [2], Badia та ін. [3] і 

Franceschini et al. [4]. Методи, засновані на ЕМД, можуть бути важко за-

стосовувати через їх внутрішній характер — презентація обмежена певни-

ми візуальними темпами. Методи, засновані на гігантському локаторі руху 

лобули (LGMD), можуть адаптуватися до значної частини майбутніх 

зіткнень, не звертаючи уваги на візуальну швидкість. Blanchard та ін. [5] 

був першим, хто впровадив нейронні системи на основі LGMD у роботів 
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для постійного розпізнавання ударів і випробував це на роботах Khepera I. 

Badia та ін. [1] запропонували один тип моделі розпізнавання зіткнення на 

основі LGMD і випробували її на роботі "Страйдер" з віддаленою камерою 

для захоплення та передачі зображень на ПК для обробки. Сільва та ін. за-

пропонував іншу модель LGMD, яка об’єднала дві роботи з [3] і [5] для все 

більш сильного виявлення колізій, яка більше зосереджена на 

моделюванні, а не на розробці вбудованих систем. Була зроблена спроба 

оновити технології, натхненні біотехнологіями, у величезних масштабах, 

об’єднуючи чіпи, такі як програмований у полі кластер (FPGA), Meng et al.  

додали додаткову комірку для розпізнавання розробки зверху вниз, 

Харрісон запропонував просту інтегральну схему для виявлення зіткнень 

залежно від EMD, а Окуно та Ягі оновили змішані аналогові/цифрові 

вбудовані схеми з FPGA. Ці спроби є недоцільними для роботів меншого 

масштабу через величезні розміри або потужне використання схем FPGA. 
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