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Повышение степени автоматизации рельсовых транспортных средств 

(РТС) и в частности, железнодорожного транспорта в соответствии с меж-
дународным стандартом IEC 62290-1:2014 [1] до уровня автоматизации 3 и 
до 4 требуется измерение линейной скорости РТС с достаточной степенью 
точности.  

Решение этой задачи позволяет создать современные системы автома-
тизации и системы реализации максимальной силы тяги по условию сцеп-
ления. 

Для этого на кабину машиниста устанавливается камера как показано 
на рис. 1. 

 
Рисунок 1 – Схема получения изображение с помощью камеры. 

 
Камера расширяет возможности управления и безопасности движе-

ния, позволяет определить знаки сигнализации, кривизну пути, препятствия 
на пути и линейную скорость. 

Для получения линейной скорости, сигнал с камеры обрабатывается 
на основе алгоритмов компьютерного зрения, предоставляемых в библио-
теке с открытым исходным кодом OpenCV [2-5]. При обработке изображе-
ния нужно учитывать следующие свойства входных кадров: 

– изменение освещения, влияющие на объекты в последовательности 
кадров; 

– изменение масштаба: размер объекта изменяется по мере перемеще-
ния камеры; 
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Повторяющиеся структуры: объекты, которые периодически появля-
ются на кадре, но не меняются со временем. 

Расчет линейной скорости производиться как минимум при рассмот-
рении двух последовательных кадров. При этом скорость вычисляется в 
виде отношения расстояния между кадрами на время между ними [6-8]. 

Время между кадрами зависит от характеристик камеры, а расстояние 
между кадрами определяется скоростным режимом. 

Последовательность изображений обрабатывается с помощью алго-
ритмов Кенни (Canny) [5] как детектор границ, вдоль которых происходит 
резкое изменения неоднородности. Далее кадр поступает на преобразова-
тель Хафа [5] для поиска линий на изображение. Данные алгоритмы выяв-
ляют контрольные точки на изображении для вычисления скорости. 
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