
Journal of Innovation in                             Volume: 3 Issue: 5 Year: 2025    

                    Educational and Social Research                  ISSN: 2992-894X | http://journals.proindex.uz 
 

84 
 

 

Применение Ии: Интеллектуальные Системы 

Распознавания Дорожных Знаков 

 
Рихсихужаева К. Х. 

Кафедра ―Искусственный интеллект‖ магистрант, Ташкентский университет 

информационных технологий имени Мухаммада ал-Хоразмий 

 

 

Аннотация: Одним из наглядных примеров прикладного использования теоретических 

основ ИИ является разработка интеллектуальной системы распознавания дорожных знаков. 

Данный проект, выполненный в рамках магистерской диссертации на базе Ташкентского 

университета информационных технологий, представляет собой интеграцию алгоритмов 

компьютерного зрения и машинного обучения для обеспечения безопасности дорожного 

движения. Разработка подобных систем обусловлена необходимостью повышения 

безопасности на дорогах, развития технологий автономного вождения и улучшения работы 

систем помощи водителю (ADAS). Целью проекта является создание интеллектуального 

модуля, способного в реальном времени обнаруживать, классифицировать и 

интерпретировать дорожные знаки в условиях реального мира, включая плохую 

освещенность, погодные и фоново-нагруженные ситуации. 
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ВВЕДЕНИЕ 

Применение искусственного интеллекта (ИИ) в интеллектуальных транспортных системах 

(ITS) стало неотъемлемой частью современного транспорта, значительно повышая уровень 

безопасности и эффективности дорожного движения [1]. Одним из ключевых элементов 

таких систем является интеллектуальное распознавание дорожных знаков (Intelligent Traffic 

Sign Recognition, ITSR), которое играет критическую роль в управлении транспортными 

потоками и предупреждении аварийных ситуаций. Интеллектуальные системы 

распознавания дорожных знаков используют передовые методы компьютерного зрения и 

машинного обучения для автоматического определения знаков на дорогах в реальном 

времени, обеспечивая водителей и автоматизированные транспортные средства актуальной 

информацией о правилах и ограничениях на дороге [2]. 

В последние годы исследования в области ITSR сделали значительный шаг вперѐд благодаря 

развитию глубокого обучения и нейронных сетей. Такие модели, как Convolutional Neural 

Networks (CNN) и более современные архитектуры, включая трансформеры, показали 

высокую точность в распознавании знаков даже в условиях сложного освещения, плохой 

видимости и частичной обструкции [3]. Тем не менее, остаются нерешѐнные вопросы, 

связанные с обработкой изображений при экстремальных погодных условиях, наличии 

физических препятствий или износе знаков. Это подчеркивает необходимость разработки 

более устойчивых алгоритмов и интеграции дополнительных сенсорных данных для 

повышения надѐжности [4]. 
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Теоретическая основа ITSR базируется на методах компьютерного зрения, которые 

включают в себя извлечение признаков, сегментацию изображений и классификацию 

объектов [5]. В сочетании с методами машинного обучения, такими как SVM (Support Vector 

Machine) и Random Forest, системы распознавания становятся более адаптивными и 

точными. Однако ключевой проблемой остаѐтся интеграция этих методов в реальные 

условия дорожного движения, особенно в условиях городской среды, где знаки могут быть 

частично закрыты деревьями, рекламными щитами или транспортными средствами.Цель 

данного исследования — разработка и оптимизация интеллектуальной системы 

распознавания дорожных знаков на основе комбинации глубокого обучения и 

мультисенсорного анализа данных [6]. В рамках исследования планируется использование 

данных, полученных с камер высокого разрешения, а также сенсоров LiDAR и радаров для 

повышения точности и надѐжности распознавания. Ожидается, что такие методы позволят 

улучшить показатели обнаружения знаков в сложных погодных условиях и при наличии 

препятствий на дороге [7]. 

Таким образом, применение ИИ в интеллектуальных системах распознавания дорожных 

знаков представляет собой перспективное направление, способствующее развитию 

автономных транспортных средств и повышению безопасности на дорогах. Дальнейшее 

развитие этой области требует решения существующих проблем и разработки более 

совершенных алгоритмов, что станет основой для будущих интеллектуальных транспортных 

систем [8]. 

МЕТОДОЛОГИЯ 

Методология данного исследования основана на интеграции методов глубокого обучения с 

мультисенсорным анализом данных для повышения точности и надежности распознавания 

дорожных знаков. В процессе исследования используется набор данных, полученных с камер 

высокого разрешения, сенсоров LiDAR и радаров, что позволяет учитывать различные 

условия окружающей среды, включая плохую видимость, погодные изменения и физические 

препятствия. Обработка данных начинается с этапа предобработки, включающего 

нормализацию изображений, устранение шумов и выделение ключевых признаков. Для 

классификации дорожных знаков применяется ансамбль глубоких нейронных сетей, таких 

как Convolutional Neural Networks (CNN) и Vision Transformers (ViT), которые 

демонстрируют высокую точность в условиях сложных сценариев. В заключение, 

результаты классификации оцениваются на предмет устойчивости к внешним факторам, 

включая погодные условия и частичное перекрытие знаков. Такой подход позволяет достичь 

высокой степени надежности в распознавании дорожных знаков, обеспечивая безопасность и 

эффективность интеллектуальных транспортных систем. 

РЕЗУЛЬТАТ И ОБСУЖДЕНИЕ 

Архитектура системы построена на модульном принципе, что обеспечивает высокую степень 

гибкости и масштабируемости при реализации интеллектуальных систем распознавания 

дорожных знаков [9]. На начальном этапе производится захват изображений с последующей 

предварительной обработкой, в рамках которой реализуются методы фильтрации шумов, 

коррекция яркости, нормализация данных и их аугментация с целью повышения качества 

входного сигнала для дальнейшего анализа [10]. Далее, на этапе выделения признаков, 

задействуются сверточные нейронные сети, включая такие архитектуры, как ResNet и 

YOLOv11, что позволяет эффективно локализовывать и описывать сложные визуальные 

объекты. Последующая фаза обработки включает классификацию и интерпретацию 

полученных сигналов с использованием встроенной базы знаний, основанной на правилах 

дорожного движения, что способствует более точной идентификации объектов и их 

семантическому анализу [11]. Завершающая стадия обработки ориентирована на 

оптимизацию выводов посредством применения алгоритмов подавления дублирующихся 

данных, что обеспечивает формирование итогового результата с повышенной точностью и 

надежностью [12].Алгоритмическая база 
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В системе реализованы современные методы глубокого обучения, включая: 

 YOLOv11 для детекции объектов; 

 Tesseract OCR для распознавания текстов; 

 аугментация данных и transfer learning для повышения устойчивости моделей; 

 имитационное моделирование для тестирования различных сценариев применения. 

Разработанная система показала точность распознавания свыше 95% в дневное время и 85% 

в условиях слабого освещения. Эксперименты проводились с использованием как открытых 

датасетов, так и собственных изображений, собранных в дорожных условиях Узбекистана 

[13]. Система имеет потенциал интеграции в инфраструктуру "умного города" и перспективы 

коммерческого применения [14]. 

Расчѐты показывают, что внедрение системы в автопарк из 1000 транспортных единиц 

позволяет снизить количество нарушений ПДД до 20% и окупается менее чем за 2 года за 

счѐт предотвращѐнных инцидентов и штрафов. Система легко масштабируема и может 

использоваться в образовательных, административных и частных инициативах [15]. 

В целом, данный пример демонстрирует, как фундаментальные принципы искусственного 

интеллекта — обучение, распознавание, принятие решений — находят своѐ воплощение в 

конкретных, практически значимых разработках. Интеллектуальные системы, подобные 

описанной, становятся важной частью современного технологического ландшафта, повышая 

безопасность, улучшая логистику и создавая условия для более устойчивого и эффективного 

транспорта будущего. 

Разработка таких систем также подчѐркивает важность междисциплинарного подхода, 

объединяющего теоретические знания, программную инженерию, анализ данных и 

философские аспекты ИИ [14]. Это направление остаѐтся перспективным как в научном, так 

и в прикладном плане, открывая широкие горизонты для будущих исследований и 

внедрений. 

ЗАКЛЮЧЕНИЕ 

В результате проведѐнного исследования было подтверждено, что интеллектуальные 

системы распознавания дорожных знаков на основе ИИ обладают высоким потенциалом для 

улучшения безопасности и оптимизации дорожного движения. Применение методов 

глубокого обучения и мультисенсорного анализа данных позволяет повысить точность и 

устойчивость распознавания знаков в различных условиях эксплуатации. Однако остаются 

задачи, связанные с повышением надѐжности в экстремальных погодных условиях и 

улучшением обработки частично скрытых объектов. Для решения этих проблем необходимо 

дальнейшее исследование в области интеграции дополнительных сенсоров и оптимизации 

архитектур нейронных сетей. В будущем развитие более устойчивых и адаптивных моделей 

позволит ещѐ больше повысить эффективность интеллектуальных транспортных систем и 

приблизить реализацию полностью автономного вождения. 
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