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Аннотация. В этой статье исследуется фундаментальная роль машин-

ного зрения в развитии автономного вождения и систем, задействованных на 

каждом участке дороги, в которых освещаются некоторые из его применений, 

такие как обнаружение препятствий, распознавание сигналов светофора и 

удержание полосы движения, вспомогательные средства управления транс-

портным средством в качестве экстренного тормоза в случае возможного 

наезда или удержания полосы движения при движении по шоссе. Обсужда-

ются технологии, использующие камеры и лидары, и анализируется их инте-

грация с алгоритмами автономного обучения, что позволяет нам повысить 

эффективность этих систем в повседневных сценариях, чтобы их реакция бы-

ла быстрой и эффективной. Результаты показали значительный прогресс в 

области безопасности и эффективности транспортных средств с автономным 

управлением, поскольку эти системы значительно снижают риск дорожно-

транспортных происшествий из-за неправильного вождения или опасных ма-

невров, выполняемых водителем, но также  
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Введение. Компьютерное зрение является важной технологией для раз-

работки автономных транспортных средств, позволяющей точно обнаружи-

вать препятствия, пешеходов, распознавать дорожные знаки и обслуживать 

их. С первых экспериментов в 40 - х годах до наших дней автономное вожде-

ние значительно продвинулось благодаря интеграции датчиков, камер и алго-

ритмов искусственного интеллекта [1]. Здесь предлагается рассмотреть при-

менений и технологий искусственной норки, используемых в автономном 

вождении, освещаются их достижения и проблемы в этом новом мире, в ко-

тором искусственный интеллект используется как инструмент для разработки 

новых идей, а социальные сети-как пространство для распространения ин-

формации.  

Компьютерное зрение позволяет автономным транспортным средствам 

обнаруживать пешеходов, транспортные средства и другие препятствия в ре-

жиме реального времени, что значительно повышает безопасность дорожного 
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движения [6]. Это также облегчает распознавание дорожных знаков, что име-

ет решающее значение для безопасной навигации в городских и сельских 

условиях [4]. Особое значение имеют технологии обнаружения препятствий и 

распознавания дорожных знаков. Для задач обнаружения препятствий и рас-

познавания дорожных знаков в автономных транспортных средствах приме-

няются нейронные сети [3]. В первую очередь стоит обратить внимание на 

сверточные нейронные сети (CNN, Convolutional Neural Networks). Здесь сто-

ит отметить такие архитектуры как: YOLO** (You Only Look Once), Faster R-

CNN, SSD (Single Shot MultiBox Detector). Также применяются сегментаци-

онные сети (Semantic Segmentation), такие как U-Net, Mask R-CNN, DeepLaB 

(от Google). В литературе встрячается использование и рекуррентных сетей 

(RNN/LSTM) например LSTM + CNN. Еще одним видом используемых сете 

можно считать так называемые сети трансформеры (Vision Transformers, ViT), 

например, DETR** (Detection Transformer) [4]. 

Компьютерное зрение также способствует удержание ВАТС в полосе 

движения и безопасному срабатыванию в различных условиях перестроения. 

Системы машинного зрения позволяют регулировать скорость транспортного 

средства в зависимости от дорожных условий и окружающей среды [5].  

Лидары, построенные на основе камер и датчики, встроенные в ВАТС, 

должны работать вместе. Это однозначно повышает работают вместе, обеспе-

чивая полное представление об окружающей среде. Объединение данных 

этих датчиков позволяет точно обнаруживать препятствия и распознавать до-

рожные знаки, о чем сказано в источнике [2].  

Как было сказано выше, такие алгоритмы, как YOLO и Autoware, необ-

ходимы для обработки визуальных данных и принятия решений в режиме ре-

ального времени. Эти алгоритмы обучаются с использованием наборов дан-

ных, и здесь стоит отметить такие системы как KITTI и COCO, которые 

предлагают широкий спектр сценариев для улучшения прогнозирования от-

торжения объектов [2].  

Заключение и выводы 

Несмотря на то, что машинное зрение значительно продвинулось в об-

ласти автономного вождения, проблемы сохраняются в неблагоприятных 

условиях, таких как туман или снег, а также в правовом регулировании [1]. 

Будущие исследования должны быть сосредоточены на распознавании до-

рожных объектов для автономного движения в городских условиях и следует 

уделить особое внимание повышению устойчивости алгоритмов в сложных и 

изменчивых условиях их эксплуатации, особенно в городской среде. Город-

ская среда представляет собой сложную систему для систем машинного зре-

ния из-за высокой плотности обследуемых объектов, динамичного освеще-

ния, погодных явлений и постоянных изменений дорожной инфраструктуры 

(например, ремонты полосы) [8]. Разработка моделей, способных адаптиро-

ваться к этим факторам в реальном времени с максимальным количеством 

объектов, должна стать приоритетным направлением. 

Еще важно интегрировать совокупность всех данных в единое ядро ма-

шины. Например, таких как информация с лидаров, радаров, камер, что поз-
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волит повысить надежность распознавания. Современные подходы должны 

учитывать не только отдельные объекты, но и их взаимосвязи в рамках до-

рожной сцены. Например, понимание контекста (временные ограничения 

знаков, взаимодействие между пешеходами и транспортными средствами) 

может значительно улучшить точность и безопасность автономных систем. 

Не менее критичным элементом является вопрос энергоэффективности 

и оптимизации вычислений. Автономные транспортные средства требуют ал-

горитмов, которые могут работать в режиме реального времени без чрезмер-

ных затрат вычислительных ресурсов. Это особенно актуально для встраива-

емых систем, где баланс между производительностью и энергопотреблением 

играет ключевую роль. Исследования в области квантованных и компактных 

моделей нейронных сетей могут стать одним из решений этой проблемы. 

Наконец, этические и нормативные аспекты не должны оставаться в 

стороне. Разработчикам необходимо учитывать вопросы приватности, без-

опасности и соответствия международным стандартам. Будущие исследова-

ния должны включать не только технические инновации, но и анализ соци-

альных последствий внедрения автономных систем в городскую среду. 

Только комплексный подход позволит создать технологии, которые будут не 

только эффективными, но и безопасными для всех участников дорожного 

движения. 

Искусственное зрение изменило не только автономное обучение, но и 

то, как мы смотрим на мир через объектив камеры, обеспечивая большую 

безопасность и эффективность. Однако важно решить технические и норма-

тивные проблемы, чтобы эти технологии стали доступной реальностью для 

общества в целом с учетом различий и потребностей каждой среды. Будущее 

исследований должно быть сосредоточено на повышении надежности систем 

автономного вождения. 
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