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УДК 557.3 
КОМП'ЮТЕРНЕ ЗОРОВЕ СПРИЙНЯТТЯ 

 
І.В. Остапенко 
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, Харків, пр. Науки. 14 
E-mail: ihor.ostapenko@nure.ua 
Анотація: У даній статті були розглянуті що таке комп’ютерний зір, його типові задачі, 

системні методи та галузі застосування. У результаті  були виявлені основні тенденції 
розвитку комп'ютерного зору. 

Ключові слова: комп’ютерний зір, системні методи, комп'ютерне бачення, обробка 
зображень, аналіз зображень, типові задачі 

 
COMPUTER VISION PERCEPTION 

 
І.Ostapenko 
Kharkiv National University of Radio Electronics 
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av.,14 
E-mail: ihor.ostapenko@nure.ua 
Abstract: This article discussed what computer vision is, its system methods and fields of 

application. As a result, the main trends in the development of computer vision were revealed. 
Keywords: Computer Vision, System Methods, Computer Vision, Image Processing, Image 

Analysis, Typical Tasks 
 
Комп'ютерне зорове сприйняття – це галузь науки, яка вивчає методи та алгоритми обробки 

зображень, що дозволяють комп'ютеру аналізувати та розуміти зображення так само, як і 
людина. Комп'ютерне зорове сприйняття є важливим елементом багатьох сучасних 
технологій, таких як автономні автомобілі, системи безпеки, медичні дослідження та інші. 

Класична проблема комп’ютерного зору, обробки зображень і машинного зору полягає в 
тому, щоб визначити, чи містять дані зображення певний об’єкт, функцію чи дію. У літературі 
описані різні різновиди проблеми розпізнавання [1-5] (рис. 1). 

 

 
Рисунок 1 – Приклад викорстання комп'ютерного зору 

 
Типові завдання, що виріщує система комп’ютерного зору [6-9]: 
 розпізнавання об’єктів (також називається класифікацією об’єктів) – можна розпізнати 

один або кілька попередньо визначених або вивчених об’єктів або класів об’єктів, як правило, 
разом із їхніми 2D-позиціями на зображенні або 3D-позиціями на сцені; 



 ідентифікація – розпізнається окремий екземпляр об’єкта. Приклади включають 
ідентифікацію обличчя чи відбитків пальців конкретної людини, ідентифікацію рукописних 
цифр або ідентифікацію конкретного автомобіля; 

 виявлення – дані зображення скануються для певних умов. Приклади включають 
виявлення можливих аномальних клітин або тканин на медичних. 

Існує кілька спеціалізованих завдань, заснованих на розпізнаванні, наприклад: [10-14]  
 пошук зображень на основі вмісту – пошук усіх зображень у більшому наборі зображень 

із певним вмістом. Вміст можна вказати різними способами, наприклад, з точки зору схожості 
щодо цільового зображення (дати мені всі зображення, схожі на зображення X), 
використовуючи техніку зворотного пошуку зображень, або з точки зору високорівневих 
критеріїв пошуку, наданих у вигляді введення тексту (дайте мені всі зображення, які містять 
багато будинків, зроблені взимку і на них немає машин);  

 оцінка положення або орієнтації конкретного об’єкта відносно камери. Прикладом 
застосування цієї техніки може бути допомога руці робота у вилученні об’єктів із конвеєрної 
стрічки на складальній лінії або збиранні деталей із смітника. 

 оптичне розпізнавання символів (ОРС) – ідентифікація символів на зображеннях 
друкованого чи рукописного тексту, як правило, з метою кодування тексту у форматі, 
зручнішому для редагування чи індексування (наприклад, ASCII);  

 зчитування 2D-кодів, таких як матриця даних і QR-коди; 
 розпізнавання обличчя – технологія, яка дозволяє зіставляти обличчя на цифрових 

зображеннях або відеокадрах з базою даних облич, яка зараз широко використовується для 
блокування обличчя мобільного телефону, розумного замка дверей тощо;  

 технологія розпізнавання форм (ТРФ) у системах лічильників людей, які відрізняють 
людей (схеми голови та плечей) від об’єктів. 
 Кілька завдань пов’язані з оцінкою руху, коли послідовність зображень обробляється для 
отримання оцінки швидкості в кожній точці зображення, або в 3D-сцені, або навіть камери, 
яка створює зображення. Приклади таких завдань: [15-17] 

 егомоція (англ. egomotion) - це процес визначення руху камери або джерела світла на 
основі аналізу зображень, знятих з цієї камери або за допомогою цього джерела світла. 
Егомоція зазвичай використовується в комп'ютерному зорі для розуміння руху об'єктів в 
зображенні. Застосування егомоції включає в себе робототехніку, допоміжні технології для 
водіїв, автономні транспортні засоби та інші області, де важливо визначити точне положення 
об'єктів в просторі; 

 відстеження – відстеження рухів (зазвичай) меншого набору цікавих точок або об’єктів 
(наприклад, транспортних засобів, об’єктів, людей чи інших організмів) у послідовності 
зображень. Це має широке застосування в промисловості, оскільки більшість 
високопродуктивних машин можна контролювати таким чином;  

 оптичний потік – щоб визначити для кожної точки на зображенні, як ця точка рухається 
відносно площини зображення, тобто її видимий рух. Цей рух є результатом як того, як 
відповідна 3D-точка рухається в сцені, так і того, як камера рухається відносно сцени.  

Організація системи комп’ютерного зору сильно залежить від прикладних програм. Деякі 
системи є автономними програмами, які вирішують конкретну проблему вимірювання або 
виявлення, тоді як інші складають підсистему більшої конструкції, яка, наприклад, також 
містить підсистеми для керування механічними приводами, планування, інформаційних баз 
даних, персоналу. машинні інтерфейси тощо. Конкретна реалізація системи комп’ютерного 
зору також залежить від того, чи є її функціональні можливості заздалегідь визначеними, чи 
деякі її частини можна вивчати чи змінювати під час роботи. Багато функцій є унікальними 
для програми. Проте є типові функції, які є в багатьох системах комп’ютерного зору: 

а) отримання зображення – цифрове зображення створюється одним або декількома 
датчиками зображення, які, окрім різних типів світлочутливих камер, включають датчики 
дальності, томографічні пристрої, радари, ультразвукові камери тощо. Залежно від типу 



датчика, отримані дані зображення є звичайним 2D-зображенням, 3D-об’ємом або 
послідовністю зображень. Значення пікселів зазвичай відповідають інтенсивності світла в 
одній або кількох спектральних смугах (сірі зображення або кольорові зображення), але також 
можуть бути пов’язані з різними фізичними показниками, такими як глибина, поглинання або 
відображення звукових або електромагнітних хвиль або ядерних магнітних хвиль. резонанс 
[1]; 

б) попередня обробка – перш ніж метод комп’ютерного зору можна буде застосувати до 
даних зображення з метою вилучення певної інформації, зазвичай необхідно обробити дані, 
щоб переконатися, що вони задовольняють певні припущення, які передбачає метод: 

 повторна вибірка, щоб переконатися, що система координат зображення правильна; 
 зменшення шуму, щоб гарантувати, що шум датчика не вносить неправдиву 

інформацію; 
 підвищення контрастності для забезпечення виявлення відповідної інформації; 
 масштабне представлення простору для покращення структур зображення у 

відповідних локальних масштабах. 
в) вилучення функцій – із даних зображення витягуються функції зображення різного рівня 

складності [1]. Типовими прикладами таких функцій є: 
 лінії, ребра та хребти; 
 локалізовані точки інтересу, такі як кути, краплі або точки; 
 більш складні функції можуть бути пов’язані з текстурою, формою або рухом; 
 виявлення/сегментація – на певному етапі обробки приймається рішення про те, які 

точки або області зображення є релевантними для подальшої обробки [1]. Наприклад: вибір 
певного набору точок інтересу; сегментація однієї чи кількох областей зображення, які містять 
певний об’єкт інтересу, сегментація зображення у вкладену архітектуру сцени, що включає 
передній план, групи об’єктів, окремі об’єкти або частини помітних об’єктів[2] (також 
згадується як ієрархія просторово-таксонної сцени) [3], тоді як візуальна помітність часто 
реалізується як просторова та часова увага; сегментація або спільна сегментація одного чи 
кількох відео в серію масок переднього плану для кожного кадру, зберігаючи при цьому його 
часову семантичну безперервність [4-5]. 

г) високорівнева обробка – на цьому етапі вхідними даними зазвичай є невеликий набір 
даних, наприклад набір точок або область зображення, яка, як передбачається, містить певний 
об’єкт.[1] Решта обробки стосується, наприклад: 

 перевірка того, що дані задовольняють припущенням на основі моделі та конкретної 
програми; 

 оцінка специфічних для програми параметрів, таких як положення або розмір об’єкта; 
 розпізнавання зображень – класифікація виявленого об'єкта за різними категоріями; 
 реєстрація зображення – порівняння і поєднання двох різних видів одного і того ж 

об'єкта. 
д) прийняття рішень – прийняття остаточного рішення, необхідного для заявки [1], 

наприклад: 
 пройшов/не пройшов перевірку програм автоматичної перевірки; 
 збіг/незбіг у програмах розпізнавання; 
 позначити для подальшої перевірки людиною в медичних, військових, безпекових і 

розпізнавальних програмах. 
У той час як виведення відноситься до процесу виведення нових, явно не представлених 

фактів з наразі відомих фактів, контроль відноситься до процесу, який вибирає, які з багатьох 
методів висновку, пошуку та зіставлення повинні бути застосовані на певному етапі обробки. 
Вимоги до виводу і контролю такі: пошук і активація гіпотез, підбір і перевірка гіпотез, 
генерація і використання очікувань, зміна і фокус уваги, впевненість і сила віри, висновок і 
задоволення мети [6]. 



Комп'ютерний зір застосовується в багатьох галузях і може вирішувати різноманітні 
завдання з обробки зображень. Нижче наведено деякі приклади застосування комп'ютерного 
зору в різних галузях: 

 медицина: комп'ютерний зір може бути використаний для діагностики різних 
захворювань, таких як рак, діабет, хвороби серця та інші. Наприклад, за допомогою 
комп'ютерного зору можна виявляти аномалії на зображеннях, отриманих під час медичних 
обстежень, а також проводити моніторинг стану пацієнта; 

 автономні транспортні засоби: комп'ютерний зір використовується для розвитку 
автономних транспортних засобів, таких як автомобілі, дрони та роботи. Він допомагає 
розв'язувати задачі автоматичного розпізнавання дорожніх знаків, виявлення перешкод на 
дорозі, орієнтування в просторі та інших; 

 виробництво: комп'ютерний зір застосовується для автоматизації виробничих процесів, 
таких як інспекція виробів на брак та виявлення дефектів на продукції. Він може допомагати в 
зменшенні відходів та підвищенні якості продукції; 

 безпека: комп'ютерний зір може бути використаний для виявлення злочинів та 
запобігання терористичним актам. Він може автоматично виявляти підозрілі об'єкти та 
поведінку, що дозволяє зменшити загрозу безпеці. 

Комп'ютерний зір – область досліджень, що швидко зростає, вже що трансформує багато 
індустрій, а також повсякденне життя людини. Точність аналізу та розпізнавання образів 
неухильно зростає, дозволяючи створювати дедалі складніші комерційні докладання. Основні 
тенденції розвитку комп'ютерного зору можна узагальнити так: 

 розширення застосування комп'ютерного зору у промислових системах. комп'ютерний 
зір все активніше застосовується в медицині та фармацевтиці, у виробництві харчових 
продуктів, у конвеєрах технічно складних промислових процесів і дозволяє сильно підвищити 
ефективність контролю якості; 

 хмарні системи. Зростання вимог до продуктивності комп'ютерів у систем глибокого 
навчання породжує попит на оренду хмарних серверів для обчислень, що дозволяє швидше 
проводити необхідні обчислення; 

 робототехніка. Збільшення використання промислових роботів неодмінно призводить до 
підвищення попиту системи комп'ютерного зору неодмінно призводить до підвищення попиту 
системи комп'ютерного зору.[18-20] 
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