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АНОТАЦІЯ 

В даний час дуже широко розвиваються напрями, пов'язані зі штучним 

інтелектом, однією зі сфер застосування якого є робототехніка. Створення 

розумних роботів з інтелектом є ключовою проблемою і завданням в сучасному 

світі.  

Існує кілька методів штучного інтелекту, що застосовується в 

робототехніці: нейронні мережі, генетичні алгоритми, адаптивні алгоритми, 

нечѐткая логіка.  

Дані методи дозволяють вирішувати практично всі локальні завдання, 

пов'язані з рухом, розпізнаванням і багатьма іншими завданнями роботів. Саме 

широке застосування для розпізнавання об'єктів зараз отримують нейронні 

мережі. 

  



АННОТАЦИЯ 

В настоящее время очень широко развиваются направления, связанные с 

искусственным интеллектом, одной из сфер применения которого является 

робототехника. Создание умных роботов с интеллектом является ключевой 

проблемой и задачей в современном мире.  

Существует несколько методов искусственного интеллекта, 

применяемого в робототехнике: нейронные сети, генетические алгоритмы, 

адаптивные алгоритмы, нечеткая логика.  

Данные методы позволяют решать практически все локальные задачи, 

связанные с движением, распознаванием и многими другими задачами роботов. 

Самое широкое применение для распознавания объектов в настоящий момент 

получают нейронные сети. 

 

  



ABSTRACT 

Currently very widely developed areas related to artificial one of the uses of 

which is robotics. Creating smart robots with intelligence is a key issue and challenge 

in the modern world.  

There are several methods of artificial intelligence used in robotics: neural 

networks, genetic algorithms, adaptive algorithms, fuzzy logic.  

Data methods allow to solve almost all local motion related tasks, recognition 

and many other tasks robots. The most widely used for recognition objects are 

currently receiving neural networks. 
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ВСТУП 

У даній роботі представлено дослідження по розпізнаванню дорожніх 

знаків за допомогою нейронних мереж. Системи розпізнавання дорожніх 

знаків(СРДЗ) покликані попереджати водія про різні обмеження на дорозі, а 

також подавати сигнали системі управління безпілотним автомобілем, щоб 

реалізувати саме управління автомобілем і знизити ризик виникнення ДТП.  

Зокрема, СРДЗ є невід'ємною частиною системи управління безпілотним 

автомобілем. На даний момент СРДЗ використовуються в автомобілях марок 

Audi, BMW, Mercedes, Tesla, Volvo та ін. Найчастіше, СРДЗ в цих автомобілях 

реалізовані за допомогою традиційних алгоритмів, які не здатні до адаптації.  

Набагато цікавішою є побудова адаптивної СРДЗ, що дозволяє 

здійснювати завдання розпізнавання дорожніх знаків при різних погодних і 

тимчасових умовах. 

  



Висновок 
 

У результаті виконання цього проекту був виконаний аналіз нейронної 

мережі для виявлення дорожніх знаків. Були складені набори даних для 

реалізації системи розпізнавання потрібних об’єктів. Система розпізнавання 

була зроблена за допомогою бібліотеки OpenCV. Проект може бути як 

десктопною програмою, так і використовуватись на мобільних пристроях. Для 

реалізації системи була вибрана мова програмування Python, під керівництвом 

операційної системи Windows.  
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