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Будет представлено обоснование выбора и описание процесса реализации 

нейронной сети для посадки дрона на основе архитектуры LinkNet. Описан 

выбор и модификация набора данных для обучения, путем отзеркаливания 

изображения и разворота изображения. Приведён способ оптимальной 

разметки видеозаписи приземления дрона.   

  

 


