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Висновки. В результаті дослідження запропоновано архітектуру 

інформаційно-комунікаційної технології інтелектуального керування 

наземними РТЗ на основі хмарних сервісів. 

 

УДК 004 
РОЗПОДІЛЕНА ТЕЛЕМАТИЧНА СИСТЕМА ОЦІНКИ СТАНУ 
ТРАНСПОРТНОЇ МЕРЕЖІ МІСТА (ВИЗНАЧЕННЯ РУХОМИХ 

ОБ’ЄКТІВ) 
Алексієв О.П., д.т.н., проф., кафедра комп’ютерних технологій і 

мехатроніки, ХНАДУ 
 Неронов С.М. ст. викладач кафедра комп’ютерних технологій і 

мехатроніки, ХНАДУ 
Фомічов С.М., ст. гр. МКН-41-14, ХНАДУ 

Гудаєв Р.Т. ст. гр. Мі-41-14, ХНАДУ 
 

Постановка проблеми.  З розвитком обчислювальної техніки стало 

можливим вирішити ряд завдань, що виникають в процесі життєдіяльності, 

полегшити, прискорити, підвищити якість результату. Наприклад, робота 

різних систем життєзабезпечення, взаємодія людини з комп'ютером, поява 

роботизованих систем та ін. Проте, відзначимо, що забезпечити задовільний 

результат в деяких завданнях (розпізнавання об'єктів, що швидко подібних 

об'єктів, рукописного тексту) в даний час не вдається. 

Мета дослідження: 

− вказати якісні зміни відбулися в області розпізнавання образів як 

теоретичні, так і технічні, із зазначенням причин; 

− обговорити методи і принципи, що застосовуються в 

обчислювальній техніці; 

− навести приклади перспектив, які очікуються в найближчому 

майбутньому. 

Вже зараз розпізнавання образів щільно увійшло в повсякденне життя і 

є одним з найбільш нагальних знань сучасного інженера. Системи 

біометричної ідентифікації особистості як свого алгоритмічного ядра так само 
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засновані на результатах цієї дисципліни. Подальший розвиток штучного 

інтелекту, зокрема проектування комп'ютерів п'ятого покоління, здатних до 

більш безпосереднього спілкування з людиною на природних для людей мовах 

і за допомогою мови, немислимі без розпізнавання. Тут рукою подати і до 

робототехніки, штучних систем управління, що містять в якості життєво 

важливих підсистем системи розпізнавання. 

Саме тому до розвитку розпізнавання образів з самого початку була 

прикута чимало уваги з боку фахівців самого різного профілю - 

кібернетиків, нейрофізіологів, психологів, математиків, економістів і 

т.д. Багато в чому саме з цієї причини сучасне розпізнавання образів 

саме харчується ідеями цих дисциплін. Не претендуючи на повноту (а на 

неї в невеликому есе претендувати неможливо) опишемо історію 

розпізнавання образів, ключові ідеї [1]. 

Загальна структура системи розпізнавання і етапи в процесі її 

розробки показані на рисунку 1. 

 

 

 

 

 

 

 

Завдання розпізнавання мають наступні характерні риси:  

− перетворення вихідних даних до виду, зручного для 

розпізнавання; 

− власне розпізнавання (вказівка приналежності об'єкта певного 

класу). 

У цих завданнях можна вводити поняття аналогії або подібності об'єктів 

і формулювати правила, на підставі яких об'єкт зараховується в один і той же 

клас або в різні класи. 
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У цих завданнях можна оперувати набором прецедентів-прикладів, 

класифікація яких відома і які у вигляді формалізованих описів можуть бути 

пред'явлені алгоритмом розпізнавання для настройки на завдання в процесі 

навчання. 

Для цих завдань важко будувати формальні теорії і застосовувати 

класичні математичні методи (часто недоступна інформація для точної 

математичної моделі або виграш від використання моделі та математичних 

методів непорівнянний з витратами). 

Виділяють такі типи завдань розпізнавання: 

− завдання розпізнавання - віднесення пред'явленого об'єкта за його 

опису до одного із заданих класів (навчання з учителем);  

− завдання автоматичної класифікації - розбиття множини об'єктів, 

ситуацій, явищ за їх описами на систему непересічних класів (таксономія, 

кластерний аналіз, самонавчання); 

− завдання вибору інформативного набору ознак при розпізнаванні; 

- завдання приведення вихідних даних до виду, зручного для розпізнавання; - 

динамічне розпізнавання і динамічна класифікація - завдання 1 і 2 для 

динамічних об'єктів; 

− завдання прогнозування - суть попередній тип, в якому рішення 

повинне ставитися до деякого моменту в майбутньому [2]. 

Можливість породжувати алгоритми виявляється особливо корисною 

для задач розпізнавання образів, в яких часто не вдається виділити значимі 

ознаки апріорі. Ось чому нейрокомпьютинг виявився актуальний саме зараз, в 

період розквіту мультимедіа, коли розвиток глобальної мережі Internet вимагає 

розробки нових технологій, тісно пов'язаних з розпізнаванням образів. Однак 

- про все по порядку [3]. 

 
Література: 1. Мазуров В.Д. Комитеты систем неравенств и задача распознавания // 

Кибернетика, 2004, № 2. С. 140-146. 2. Потапов А.С. Распознавание образов и машинное 
восприятие. - С-Пб.: Политехника, 2007. - 548 3. Горбань А., Россиев Д. Нейронные сети на 
персональном компьютере. //Новосибирск, Наука, 1996. – C 114 – 119.  
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