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реєстрації і виводу отриманих результатів на віддалений комп’ютер засобами 

ITS при проведенні експериментальних досліджень в умовах експлуатації. 
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Постановка проблемы  – необходимость при езде управлять бортовой 

электронными системами на панели управления автомобиля приводит к 

ситуации когда водитель вынужден отвлекатся от слежения за дорожной 

обстановкой и проводить различные манипуляции, что повышает риск 

дорожно-транспортных проишестий. Для решения этой проблемы 

предлагается применять системы управления голосом которые существенно 

сокращают количество ручных операций и позволяют водителю не 

отвлекаться во время управления автомобилем. 

Цель исследования – повышение безопасности и комфорта управления 

транспортным средством. 

Основний материал. В современных автомобилях голосовое управление 

осуществляется путем произношения вслух надлежащих команд, которые 

путём прохождения определённых преобразований преобразуются в сигналы 

управления для соответствующих систем.  

На сегодня при помощи голосового управления можно управлять в 

автомобиле следующими системами [1]: 

– климатом; 

– мультимедийной системой; 
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– перемещением по спискам меню; 

– телефоном.; 

– параметрами бортового компьютера, в том числе прослушивать его 

сообщения; 

– навигацией; 

– электронной почтой; 

– санкционированным доступом к вождению автомобиля по 

распознаванию голоса человека, его индивидуальной биометрике. 

Системами голосового управления оснащают свои автомобили такие 

ведущие автопроизводители как Audi, BMW, Kia, Lexus, Ford, Mercedes-Benz 

и др., которые отличаются по количеству поддерживаемых языков, уровню 

распознавания команд, числу реализованных функций управления [1]. 

При создании систем голосового управления должны учитывать 

проблемы связанные с фоновыми шумами, различия в произношении, 

акценты, размер словаря, начала и конца речи. Проблемы связанные с шумами 

решаются с помощью качественных микрофонов и методов фильтрации Для 

решения проблем связанных с различия в произношении, акцентами, 

словарным запасом применяются такие решения как: 

– интервал между отдельными словами. Если система распознает язык, 

пользователь может произносить фразы в естественном виде, не делая 

промежутков между словами; 

– степень детализации при задании эталонов. Различают алгоритмы, в 

которых за эталоны принимают целые слова и алгоритмы, использующие в 

качестве эталонов части слов. Сравнение целых слов дает большую точность, 

скорость, но при этом требует большего объема памяти; 

– размер словаря. Системы распознавания могут использовать как 

большие, так и маленькие словари. Системы, работающие с маленькими 

словарями (около 50 слов), позволяют пользователю давать простые команды 

компьютеру. 

Распознавание речи включает в  себя два основных этапа – 
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предварительную обработку сигнала и его классификацию [2]. 

На этапе предварительной обработки исходный сигнал преобразуется в 

векторы признаков, на основе которых затем будет произведена 

классификация. Этот этап может включать в себя следующие шаги: 

–  преобразование сигнала из аналоговой формы в цифровую; 

–  применение фильтров для подавления шумов; 

–  выделение границ речи; 

–  выделение признаков сигнала 

Для решения задачи классификации используются различные 

математические методы построенные в основном на основе сравнения с 

эталоном [2-3]: 

– динамическое программирование – временные динамические 

алгоритмы (Dynamic Time Warping). 

– контекстно - зависимая классификация – при ее реализации из потока 

речи выделяются отдельные лексические элементы – фонемы и алофони, 

которые потом объединяются в слоги и морфемы. 

– методы дискриминантного анализа, основанные на Байесовская 

дискриминации (Bayesian discrimination); 

– скрытые Марковские модели (Hidden Markov Model); 

– нейронные сети (Neural networks). 

Для практической реализации голосового управления сегодня выпущены 

различные библиотеки среди которых можно выделить следующие [4-5]: 

Pocketsphinx — библиотека распознавания с открытым исходным кодом 

под Android.  

Accord.NET. – библиотека реализующая алгоритмы машинного 

обучения. Имеет функции для работы с голосом; 

System.Speech – библиотека для распознавания и синтеза речи 

Выводы. В статье проанализированы основные этапы при создании 

системы голосового управления электронными системами автомобиля.  
Література: 1. Система голосового управления в автомобиле [электронный ресурс]. 

– режим доступа: http://znanieavto.ru/komfort/golosovoe-upravlenie-avtomobilem.html 2.  
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Постановка проблеми. Дистанційне управління світлофорами необхідне 

для безперешкодного перетину перехрестя автомобілями спецпризначення за 

допомогою бездротової передачі даних. На сьогодні проводиться розробка 

даних систем на основі різноманітних технологій таких як: радіомітки, 

бездротової передачі даних, систем навігації. Вони встановлюються на 

світлофорах та автомобілях спеціального призначення для зменшення 

кількості ДТП на перехрестях та підвищення якості роботи спецслужб. 

Мета дослідження – розробка системи дистанційного керування 

світлофорами при русі автомобілів спеціального призначення. 

Основний матеріал. Система дистанційного управління світлофорами 

призначена для автоматичного завчасного перемикання сигналу світлофора, з 

червоного сигналу на зелений, в режимі реального часу. Існує безліч таких 

систем на основі різних технологій та систем: радіоміток, індуктивних петель, 

WiFi, GPS та інші.  

Основними технологіями на якій будується дана система є технології 

бездротового зв’язку та система глобального позиціонування. Система 

дистанційного керування світлофорами вирішує наступні задачі - прокладання 

маршруту; визначення місцезнаходження спецтранспорту; розрахунку 

моменту подачі сигналу; перевірки моменту подачі сигналу; передачі сигналу; 

прийому сигналу підтвердження. 
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