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УДК 004.9 
 

РОЛЬ РОЗПІЗНАВАННЯ ОБРАЗІВ ТА КОМП'ЮТЕРНОГО ЗОРУ В 
УДОСКОНАЛЕННІ РОБОТОТЕХНІЧНИХ СИСТЕМ ПІДТРИМКИ РІШЕНЬ 

 
Т.А. Лихо 
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 62433, Люботин, вул. Шмідта, 9  
Е-mail: tymur.lykho@nure.ua 
Анотація: У даному дослідженні розглянуто роль процесу розпізнавання образів та 

комп'ютерного зору в удосконаленні робототехнічних систем підтримки рішень. 
Проаналізовані основні алгоритми розпізнавання, такі як згорткові нейронні мережі, машини 
опорних векторів, SLAM та відстеження об'єктів. Також висвітлені сфери застосування 
комп'ютерного зору, призначення РСППР та сучасні проблеми, з якими вони стикаються.  

Ключові слова: комп’ютерний зір, розпізнавання образів, робототехнічні системи 
підтримки рішень. 

 
THE ROLE OF IMAGE RECOGNITION AND COMPUTER VISION IN IMPROVING 

DECISION SUPPORT ROBOTIC SYSTEMS 
 

T. Lykho 
Kharkiv National University of Radio Electronics 
Ukraine, 62433, Liubotyn, Schmidt Str., 9 
E-mail: tymur.lykho@nure.ua 
Annotation: This study will examine role of image recognition and computer vision processes in 

improving decision support robotic systems. The main recognition algorithms such as convolutional 
neural networks, support vector machines, SLAM, and object tracking will be analyzed. The 
applications of computer vision, purpose of DSRS, and current challenges they face will also be 
highlighted. 

Keywords: computer vision, image recognition, decision support robotic systems. 
 
У наші часи, коли інформатизація, автоматизація, роботизація всіх сфер життя людини 

набирають все більших обертів [1-6], удосконалення систем підтримки рішень проводиться 
щоденно і це не дивно, адже такі системи значно полегшують життя людей, роблячи його 
більш комфортним, безпечним та економним. 

Для початку розглянемо процес розпізнавання образів у комп’ютерному зорі (КЗ).  
Розпізнавання образів у комп’ютерному зорі означає здатність робототехнічної системи 

розпізнавати форми, образи та елементи на зображеннях та/або відео. Даний процес є схожим 
на людське зорове сприйняття, тобто наш мозок інтерпретує візуальні дані, завдяки чому ми 
можемо робити висновки про характеристики того чи іншого об’єкта. У комп’ютерному зорі 
для розпізнавання образів використовують певні алгоритми, які можуть виявлять та 
класифікувати різні елементи візуальних даних, таких як об’єкти, обличчя, жести, сцени та 
інше [7]. 

Існує два основних алгоритми розпізнавання образів у комп’ютерному зорі: 
 метод опорних векторів, відомий в англомовній літературі як support vector machine 

(SVM). Даний алгоритм навчається на прикладах та використовується для класифікації 
об’єктів, даний підхід розкриває значні можливості для побудування адаптивних систем 
автоматичного керування [8]; 
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 метод з використанням згорткових нейронних мереж (convolutional neural network, 
CNN). Даний алгоритм виділяє з вихідного зображення малі частини, що містять опорні 
характерні ознаки, такі, як ребра, контури, дуги та грані, а на наступних кроках обробки з цих 
частин розпізнаються більш складні фрагменти текстур, такі як кола, квадрати та інші фігури, 
які у свою чергу складають такі складні текстури як частини обличчя, колесо 

Комп’ютерний зір, розпізнавання образів і системи підтримки та прийняття рішень (СППР) 
активно застосовуються для вирішення складних задач. 

У таблиці 1 наведено основні алгоритми розпізнавання образів та комп’ютерного зору, їх 
короткий опис та роль у роботизованих системах підтримки та прийняття рішень. 

 
Таблиця 1 – Роль розпізнавання образів та комп’ютерного зору у СППР. 

Алгоритм Опис Роль в СППР 
Згорткова 
нейронна 
мережа (CNN) 

Глибокий алгоритм навчання, 
призначений для класифікації 
та розпізнавання зображень. Він 
витягує ознаки зображень та 
вивчає шаблони через кілька 
шарів згортки. 

Згорткові нейронні мережі є 
ключовими для СППР у завданнях, 
таких як виявлення об'єктів, 
класифікація та розпізнавання. Вони 
допомагають роботам ідентифікувати 
об'єкти та приймати рішення на 
основі візуальних вхідних даних. 

Машина 
опорних 
векторів (SVM) 

Навчальний алгоритм, що 
використовується для 
класифікації та регресії. SVM 
знаходить оптимальну 
гіперплощину, яка розділяє 
різні класи в просторі ознак. 

SVM відіграють важливу роль у 
СППР, забезпечуючи метод 
класифікації виявлених об'єктів на 
зображеннях. Вони допомагають 
роботам категоризувати візуальні 
дані та приймати відповідні рішення. 

Одночасне 
визначення 
місцеположення 
та 
картографування 
(SLAM) 

SLAM – це техніка, яка 
використовується для 
створення карти невідомого 
середовища та одночасного 
визначення місцезнаходження 
робота у цьому середовищі. 
Вона поєднує дані з датчиків, 
таких як камери, LiDAR та 
інерціальні 
мікроелектромеханічні датчики  
 для виконання завдань 
локалізації та картографування. 

SLAM є невід'ємною частиною 
СППР, оскільки вона дозволяє 
роботам автономно навігувати та 
працювати в невідомих або 
динамічних середовищах. Вона 
допомагає роботам будувати карти, 
локалізувати себе та планувати 
оптимальні шляхи для прийняття 
рішень. 

Алгоритм 
відстеження 
об'єктів 

Алгоритми відстеження об'єктів 
відслідковують рух об'єктів 
протягом часу в послідовності 
кадрів. Вони використовують 
такі техніки, як оцінка руху, 
відстеження ознак та 
фільтрування, щоб передбачити 
траєкторію об'єктів. 

У СППР алгоритми відстеження 
об'єктів важливі для моніторингу та 
підтримки уваги до об'єктів інтересу. 
Вони дозволяють роботам визначати, 
як об'єкти змінюють своє 
місцеположення та взаємодіють один 
з одним в часі, що в свою чергу 
допомагає роботам приймати 
рішення на основі динамічних змін в 
оточуючому середовищі. 
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Процес розпізнавання образів і комп'ютерного зору відіграє важливу роль у 
робототехнічних системах підтримки рішень, схематично процес наведено на рисунку 1.  

Цей процес є ітераційним і може включати зворотні зв'язки між етапами для покращення 
результатів. Точна реалізація залежить від конкретного застосування та використовуваних 
алгоритмів. 

Детальніше про сфери застосування комп’ютерного зору. 
Зараз комп’ютерний зір використовується у багатьох сферах, одним з найбільш важливих 

застосувань є обробка зображень в медицині. В більшості випадків, відеодані отримують за 
допомогою мікроскопії, рентгенографії, ангіографії, ультразвукових досліджень та томографії. 
Прикладом інформації, яка може бути отримана з таких відеоданих є виявлення пухлин, 
атеросклерозу чи інших злоякісних змін. 

 

 
Рисунок 1 – Процес розпізнавання образів і комп'ютерного зору 

 
Рідше комп’ютерний зір використовується у промисловості для підтримки виробничого 

процесу, наприклад, контроль якості, коли деталі чи кінцевий продукт автоматично 
перевіряють на наявність дефектів, або вимірювання положення та орієнтація деталей, які 
піднімає рука робота. 

Також комп’ютерний зір використовується у військових цілях, тут КЗ автоматизує процес 
виявлення ворожих солдатів і транспортних засобів та керування ракетами. Найбільш 
досконалі системи керування ракетами відправляють ракету в задану область, замість 
конкретної цілі, а визначення цілей відбувається тоді, коли ракета досягає заданої області, 
базуючись на відеоданих, що надходять. 
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Найсучаснішою галуззю застосування комп’ютерного зору є автономні транспортні засоби: 
підводні, наземні (роботи, автомобілі), повітряні. Рівень автономності може варіюватися від 
систем, що лише допомагають водію (наприклад, адаптивний круїз-контроль), до повністю 
автономних транспортних засобів, які не потребують людського керування [9]. 

Комп’ютерний зір відіграє ключову роль у функціонуванні автономних транспортних 
засобів. Він використовується для: 

 визначення місцезнаходження, створення карти навколишнього середовища, 
планування маршруту; 

 розпізнавання інших транспортних засобів, пішоходів, велосипедистів, стаціонарних 
об'єктів; 

 розуміння динаміки дорожнього руху, прогнозування поведінки інших учасників руху; 
 вибір оптимальної траєкторії руху, контроль швидкості, гальмування.  
Призначення робототехнічних систем підтримки рішень. 
Після висвітлення можливостей комп'ютерного зору та розпізнавання образів, варто 

звернути увагу на сучасні тенденції в галузі робототехнічних систем підтримки та прийняття 
рішень (РСППР). 

Робототехнічні системи підтримки та прийняття рішень використовуються для 
автоматизації складних процесів, що вимагають аналітичного мислення та прийняття рішень. 
Вони можуть бути використані в різних галузях, включаючи промисловість, медицину, науку 
та інше. 

Розглянемо можливості РСППР: 
 автоматизація рутинних завдань, що вимагають аналітичного мислення, звільняючи 

людей від монотонних робіт; 
 надання корисної інформації та аналітичних інструментів, що допомагають приймати 

обґрунтовані рішення; 
 завдяки автоматизації рутинних завдань та підтримки прийняття рішень, РСППР 

можуть значно покращити продуктивність; 
 зменшення помилок, що часто виникають при виконанні складних завдань людьми; 
 РСППР можуть бути налаштовані для виконання різних завдань в різних областях 

застосування; 
 забезпечує високу продуктивність та ефективність, завдяки тому що такі системи 

можуть працювати безперервно; 
 забезпечення безпеки, завдяки тому, що РСППР можуть виконувати завдання в 

небезпечних умовах, зменшуючи ризик для людей. 
Враховуючи ці аспекти, РСППР можуть бути важливим інструментом для підвищення 

ефективності та продуктивності в різних галузях. Вони можуть допомогти людям краще 
використовувати свій час, зосереджуючись на більш важливих та творчих завданнях. 

Сучасні робототехнічні системи підтримки рішень стикаються з рядом викликів і проблем, 
які потребують уваги та розв’язання для покращення їхньої ефективності та надійності. 
Наприклад, проблеми, з якими зіштовхуються такі системи: 

 робототехнічні системи потребують точного та швидкого розпізнавання об’єктів, 
людей, перешкод та інших аспектів навколишнього середовища для прийняття рішень, але у 
реальному житті можуть виникати проблеми з недостатньою точністю розпізнавання, 
особливо в умовах зміни освітлення, шуму чи обмеженого доступу до даних; 

 складнощі інтеграції робототехнічних систем з іншими інформаційними та 
технологічними системами, що може ускладнювати обмін даними та спільну роботу; 
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 використання робототехнічних систем у важливих сферах може ставити питання 
безпеки даних, конфіденційності, а також етичних аспектів використання таких систем, 
особливо в контексті автономних рішень; 

 навчання робототехнічних систем може бути викликом, особливо коли мається на увазі 
адаптація до непередбачуваних сценаріїв або робота в нових середовищах; 

 управління групою роботів може вимагати складних алгоритмів та механізмів 
координації для досягнення спільної мети без конфліктів чи перекриття завдань. 

Для подолання складнощів, з якими стикаються сучасні робототехнічні системи підтримки 
рішень, необхідно застосовувати різноманітні підходи та стратегії. Нижче розглянемо деякі 
можливі способи вирішення цих проблем: 

 продовження досліджень у галузі штучного інтелекту, машинного навчання та 
глибокого навчання для створення більш точних та ефективних алгоритмів розпізнавання 
образів та управління робототехнічними системами; 

 розробка та впровадження розподілених систем, які дозволяють робототехнічним 
системам обмінюватися інформацією та координувати свою діяльність для ефективного 
вирішення завдань у реальному часі; 

 використання новітніх технологій, таких як блокчейн та інтернет речей (IoT), для 
підвищення безпеки, ефективності та надійності робототехнічних систем; 

 розробка більш ефективних та адаптивних систем навчання для робототехнічних 
систем, які дозволяють їм швидше адаптуватися до нових умов та сценаріїв роботи; 

 врахування етичних аспектів у використанні робототехнічних систем, зокрема 
забезпечення конфіденційності даних, захисту приватності та відповідального використання 
цих систем у різних сферах діяльності; 

 розробка інтерактивних інтерфейсів, які спрощують взаємодію людини з 
робототехнічними системами та полегшують процес прийняття рішень; 

 розробка та впровадження методів та стратегій для ефективної співпраці між 
робототехнічними системами та людьми у різних сценаріях роботи. 

В результаті, в даному дослідженні визначено ключову роль процесу розпізнавання образів 
і комп'ютерного зору в удосконаленні робототехнічних систем підтримки рішень. Розглянуто 
основні алгоритми та сфери застосування комп'ютерного зору, призначення РСППР, а також 
висвітлено сучасні проблеми, з якими вони стикаються. 

Практична цінність полягає у демонструванні потенціалу впровадження РСППР для 
підвищення ефективності, продуктивності та безпеки в різних галузях. 

Перспективами досліджень є: вдосконалення алгоритмів розпізнавання та управління, 
інтеграція новітніх технологій, покращення систем навчання, врахування етичних аспектів, 
розробка інтерактивних інтерфейсів для ефективної людино-машинної взаємодії. 
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