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3. бездротовий доступ на близькій дистанції; 

4. бездротовий доступ на дальньої дистанції. 

Висновки: З використанням комплексу критеріїв безпеки автомобілів 

визначена ймовірність і можливі наслідки ризиків при перехопленні 

управління автомобілем. Отримані результати можуть бути використані на 

етапах виробництва і експлуатації автотранспортних засобів з метою 

підвищення як інформаційної безпеки, так і безпеки дорожнього руху в 

цілому. 
Література: 1. Маковецкий А. В. Анализ информационной безопасности 

современного автомобиля [Текст] / А. В. Маковецкий // Вісник Національного технічного 
університету «ХПІ» – 2015 р. – № 52 (1161). – С. 137–142. 2. Information technology. Security 
techniques. Information security risk management (ISO/IEC 27005:2011). – [Published on 2011–
06–01]. – International Organization for Standardization, 2011. – 68 p. 3. Глобальные 
технические правила ООН № 8 «Электронные системы контроля устойчивости» – [26 июня 
2008 г.] – (ECE TRANS 180 GE.08–24699) – Офиц. изд. – Женева : ООН, 2008. – 116 с. 4. 
Клец Д. М. Концепція забезпечення стабільності показників стійкості та керованості 
автомобілів : автореф. дис. на здобуття наук. ступеня докт. техн. наук : спец. 05.22.20 
«Експлуатація та ремонт засобів транспорту» / Д. М. Клец. – Х., 2015. – 40 с. 5. The European 
New Car Assessment Programme [Electronic resource] / Brussel. – 2015. – Access mode: 
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Постановка проблеми. Протягом останніх десятиліть спостерігалося 

посилення важливості міждисциплінарного підходу. Складні проблеми, з 
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якими стикається людство, вимагають одночасного використання досягнень 

кількох дисциплін. Все частіше інструментарій з однієї галузі науки успішно 

використовується в інших областях. Наприклад, зростає ступінь математизації 

і комп'ютеризації наукових і технологічних областей. Також посилюється і 

взаємний вплив технологій. Відображенням подібних тенденцій і стала 

конвергенція технологій. Найактуальнішою проблемою останнього часу є 

створення ефективного штучного інтелекту, який дозволить розробляти якісно 

нові технічні системи підвищеної швидкодії, надійності та довговічності на 

основі конвергенції технологій [1-3]. 

Мета дослідження – аналіз сучасного генезису штучного інтелекту на 

основі конвергенції технологій. 

Аналіз сучасного генезису штучного інтелекту на основі конвергенції 

технологій. Генезис штучного інтелекту має величезний вплив на стратегії 

розвитку майбутнього людської взаємодії і комунікації. Завдання, поставлене 

перед вченими – зрозуміти, як відбуваються зміни, що впливають і будуть 

продовжувати впливати на всі аспекти соціальної життя людини. Йдеться про 

розуміння як позитивних, так і негативних наслідків такого впливу. В умовах 

генезису штучного інтелекту мережа Інтернет виконує функцію інтеграції 

людства через витіснення безпосереднього людського спілкування штучними 

формами соціальної комунікації, які формуються в віртуальному просторі і 

призводять до зміни повсякденного соціальної взаємодії індивідів і соціальних 

груп. 

Сучасний генезис штучного інтелекту, на думку авторів, зв’язаний з 

появою насамперед: 

– нейроморфних процесорів і технології TrueNorth; 

– технології глибокого навчання штучних нейронних мереж; 

– розвинених архітектур хмарних сервісів; 

– ефективних технологій великих даних. 

Згідно до закону Мура [4], сучасний генезис штучного інтелекту можна 

розглядати як сходинку до створення «сильного» штучного інтелекту [5]. 
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Серед дослідників штучного інтелекту є спільна домовленість про те, що 

«сильний» штучний інтелект має такі властивості: 

– прийняття рішень, використання стратегій, рішення головоломок і дії в 

умовах невизначеності; 

– представлення знань, включаючи загальне уявлення про реальність; 

– планування; 

– навчання; 

– спілкування на природній мові; 

– об'єднання всіх цих здібностей для досягнення загальних цілей. 

За прогнозами вчених появу такого «сильного» штучного інтелекту слід 

очікувати в другій половини 21 століття. Однак є прогнози – 2024 рік [6]. 

Наскільки «сильний» штучний інтелект буде небезпечний для людства? 

Звичайно, існують групи людей, які можуть використовувати штучний 

інтелект в своїх цілях – впливати на політику і економіку, організовуючи 

хакерські атаки. Однак головна небезпека полягає все ж у тому, що економіка 

більшості країн окажеться не готовою до нової моделі функціонування. 

Ідея, що штучний інтелект починає працювати значно краще, коли 

вдається перейти до спеціальної задачі, що звужує простір трактувань, може 

бути застосована до систем управління автомобілем без водія [7]. 

Безпілотне керування автомобілем використовує наступні технології 

штучного інтелекту: 

– розпізнавання образів, воно відповідає за впізнавання різних об'єктів на 

дорозі; 

– обробка серії зображень зі зміщенням, вона дозволяє виділити окремі 

об'єкти на фоні інших; 

– стереоскопічна обробка зображень, дозволяє побудувати карту глибини 

і відстаней; 

– використання лідара, доповнює побудову карти відстаней або дозволяє 

побудувати її з нуля; 

– навчання з підкріпленням, забезпечує навчання водінню і правилам 
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руху. 

Висновки. Проведено аналіз сучасного генезису штучного інтелекту на 

основі конвергенції технологій. Визначено основні фактори, що сприяють 

сучасному генезису штучного інтелекту, а також прогнози розвитку штучного 

інтелекту. В умовах генезису штучного інтелекту розвиток і впровадження 

новітніх інформаційних технологій призводить до формування інтернет-

спільнот, мережевої економіки, розвитку електронної комерції, появі нових 

видів девіантної поведінки, у формі різних проявів хакерства. 
 

Література: 1. Monte Louis A. Del The Articial Intelligence Revolution: Will Articial 
Intelligence Serve Us Or Replace Us? / Louis A Del Monte; 2014. – 210 р. 2. Tegmark M. Life 
3.0 : being human in the age of artificial intelligence / M. Tegmark. – New York: Knopf., 
2017. – 280 р. 3. Goodfellow I. Deep Learning / I. Goodfellow, Y. Bengio, A. Courville. – 
London: MIT Press, 2016. – 800 р. 4. Moore G.E. Cramming more components onto integrated 
circuits / G.E. Moore // Electronics. – 1965. – Vol.38, №8. – P. 114-117. 5. Searle J. Minds, brains, 
and programs / J. Searle // Behavioral and brain sciences. – 1980. – Vol.3, №3. – P. 417-457. 
6. Соболенко С. Искусственный интеллект: начала MSM. Сингулярность неизбежна / 
С. Соболенко. – Издательские решения, 2018. – 180 с. 7. Никонов О.Я. Роботизированные 
автомобили: современные технологии и перспективы развития / О.Я. Никонов, 
Т.О. Полосухина // Автомобиль и Электроника. Современные технологии. – Харьков: 
ХНАДУ, 2013. – № 5. – С. 38-42. 
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Постановка проблеми.  В останній час набуває актуальності задача 

навігації мобільних роботів (МР) в безперервному середовищі в умовах 

обмежених можливостей для дистанційного керування [1]. Для складної 

навколишнього середовища (частково невідомої або динамічно змінюється) 
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