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Аннотация. На современном этапе развития образования и науки технологии проектирования с ис-

пользованием ПЛИС широко используются. В Институте проблем транспорта РАН совместно с ка-

федрой САПР СПбГЭТУ «ЛЭТИ» рассматриваются различные подходы к внедрению систем вождения 

для беспилотных автомобилей. Беспилотные автомобили не только решают проблему безопасного пе-

ремещения из пункта А в пункт Б; им также приходится иметь дело с множеством (иногда непред-

сказуемых) факторов, таких как правила дорожного движения, погодные условия и взаимодействие с 

людьми. В работе рассматриваются различные подходы к внедрению систем вождения для беспилот-

ных автомобилей, а также вычислительные парадигмы, из которых они происходят. 
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Беспилотные автомобили не только решают проблему безопасного перемещения из пункта А в 

пункт Б; им также приходится иметь дело с множеством (иногда непредсказуемых) факторов, таких 

как правила дорожного движения, погодные условия и взаимодействие с людьми. За последние 

десятилетия были предложены различные подходы к разработке интеллектуальных систем вождения 

для беспилотных автомобилей, которые могут работать в неконтролируемой среде. Некоторые из них 

основаны на вычислительных парадигмах, формулирующих математические модели, определяющие 

движущего агента, в то время как другие подходы черпают вдохновение из биологического познания. 

Однако, несмотря на обширную работу в области беспилотных автомобилей, остается много откры-

тых вопросов.  

Для реализации цели улучшения восприятия и когнитивных способностей среды вождения 

предлагается следующий подход и методология: 

1) Транспортное средство (ТС) находится в пути. ТС имеет свои собственные датчики, которые 

воспринимают окружающую среду (например, камеру, радар и т. д.). Погода, видимость на дороге и 

другие опасности (например, дождь, скользкая дорога, плохая видимость, темная дорога и т.д.) 

меняются со временем. 

2) Различные датчики ТС получают данные из окружающей среды. Эти данные отражают фак-

тическую ситуацию за рулем и различные объекты, присутствующие на дороге; 

3. Данные, взятые из окружающей среды (как местное, так и внешнее), затем сохраняются в ба-

зе знаний, где они классифицируются и им присваиваются соответствующие свойства. В онтологии 

отдельные элементы различных объектов создают экземпляры общей онтологии, чтобы сформиро-

вать созданную онтологию. 

4. Некоторые недостающие данные отправляются в процесс заполнения данных. 

5. Процесс заполнения данных выполняется для заполнения некоторых недостающих данных. 

Правила нечеткой логики также вызываются для сопоставления некоторых фактических значений с 

нечеткими значениями (например, высокими, средними, низкими и т.д.). 

6. Объединение данных. Формируются перекрестные ссылки на базу знаний для некоторых 

объектов и на то, как они связаны с некоторым предопределенным набором правил. Этот процесс 

определяет логические правила, которые применимы к данной ситуации. 

7. Рассуждение и понимание - это мозг процесса принятия решений в системе. После определе-

ния ситуации система также идентифицирует датчики и протоколы связи, которые подходят для 

текущей ситуации. Производится поиск беспилотных летательных аппаратов, оснащенных необхо-

димыми датчиками и протоколами связи, и запрашивается их активация. Затем они развертываются в 

качестве дополнительного слоя для улучшения восприятия окружающей среды. 
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В Институте проблем транспорта РАН совместно с кафедрой САПР СПбГЭТУ «ЛЭТИ» рас-

сматриваются различные подходы к внедрению систем вождения для беспилотных автомобилей, а 

также вычислительные парадигмы, из которых они происходят. При этом авторы выделяют два 

ключевых момента:  

Во-первых, дальнейший прогресс в этой области может зависеть от новых парадигм, а не от 

внедрения технических инноваций, которые используются в настоящее время. В частности, парадиг-

мы исследования когнитивных систем могут стать источником вдохновения для дальнейшего 

развития моделирования систем управления, выделяя морфологические методы обработки изображе-

ний в качестве возможной отправной точки.  

Во-вторых, беспилотные автомобили сами по себе могут рассматриваться как когнитивные си-

стемы понимания и познания окружающей среды и, следовательно, являются актуальным, но недо-

статочно используемым ресурсом в изучении когнитивных механизмов.  

В целом, авторы выступают за более сильную синергию между областями когнитивных систем 

и беспилотных транспортных средств. Дальнейший прогресс в этой области может зависеть от 

адаптации новых парадигм, а не от внедрения технических инноваций. 

Другой подход к разработке самоуправляемых автомобилей заключается в обеспечении воз-

можности обучения на основе больших объемов данных, в частности, с использованием современных 

методов глубокого обучения [1].  

В настоящее время сверточные нейронные сети (СНС) широко используются, например, для 

классификации объектов в окружающей среде. Идентифицированные таким образом объекты затем 

передаются подсистеме принятия решений, которая определяет действия, которые необходимо 

предпринять. Например, в работе [2] использовали СНС AlexNet для определения доступности, а 

затем символическую систему принятия решений для стимулирования действий в городской среде с 

низким трафиком. Аналогичным образом, в работе [3] была использована СНС GoogLeNet для 

определения доступности с более высокой точностью, а затем символическую систему принятия 

решений для стимулирования действий. Они также улучшили параметры обучения и адаптировали 

более реалистичные предположения. Другие исследования использовали нейронные сети как для 

компонентов восприятия, так и для компонентов принятия решений. В частности, они использовали 

многоступенчатый декодер в качестве системы внимания, чтобы научиться определять, какая часть 

сенсорного изображения способствует обучению вождению. За системой внимания следует долго-

временная кратковременная память для предвосхищения управления движением. Определяющей 

особенностью нейронных сетей, используемых в этом типе подхода, является то, что они использу-

ются только как подсистема для решения одной части управляющей задачи, в отличие от сквозных 

архитектур. 

Существуют различные способы концептуализации взаимосвязи между практикой и теорией. 

Например, в работе [4] предложено шесть различных уровней, на которых в психологической науке 

могут быть построены вычислительные модели с данными психологических экспериментов и 

фреймворками (излагающими общие предположения о природе всех изучаемых явлений). Суть в том, 

что научное исследование можно понимать, как функцию от теории к данным и обратно, и эта 

функция должна пройти через несколько состояний, чтобы обрести объяснительную силу. Этот 

многоуровневый подход не ограничивается психологическими науками, и, следовательно, необходи-

мо адаптировать многоуровневую модель самоуправляемых автомобилей.  

В заключение отметим, что когнитивный подход заключается в применении схемы последова-

тельности следующих этапов: Данные  реализация (построение СНС)теория (Коннекционизм и 

энактивизм) парадигма (Конигтивизм). 
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Аннотация. На современном этапе развития образования и науки технологии проектирования с ис-

пользованием ПЛИС широко используются при синтезе цифровой электроники и создании прототи-

пов. Возможности осуществления реконфигурации и наличие программного обеспечения различных си-

стем автоматизированного проектирования студенческих версии и бесплатных программ-

симуляторов обеспечивают большое преимущество в освоении дисциплин электроники и схемотехни-

ки. 
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В разрабатываемых сегодня приложениях для встроенных электронных систем требуется полу-

чать, обрабатывать и передавать сложные наборы данных. Они могут поступать из различных 

источников, таких как датчики окружающей среды, камеры неподвижного изображения и видеокаме-

ры. После получения и сохранения в электронной памяти к данным осуществляется доступ и их 

обработка с использованием подходящих математических алгоритмов. То, как данные хранятся, к 

которым осуществляется доступ, обрабатываются и передаются, повлияет на стоимость обработки 

данных. Такие алгоритмы традиционно реализуются с использованием обычных программных 

приложений, которые выполняются на универсальном процессоре. Однако можно рассмотреть 

различные подходы к созданию архитектуры цифровой системы, которая состояла бы из памяти, 

подсистем обработки и коммуникационной логики. При рассмотрении математики, лежащей в основе 

процессов проектирования, это приводит к созданию системных архитектур, которые могут быть 

оптимизированы для реализации требуемого алгоритма или групп алгоритмов. Математика массивов 

– это класс операций, который поддерживает вычисления в n-мерных массивах с использованием 

форм массива и индексации значений, хранящихся в массиве.  

На кафедре САПР ГЭТУ «ЛЭТИ» эффективно применяются современные средства синтеза 

цифровых схем при обучении схемотехнике и реализации различных конфигурации, на основе 

программируемых логических интегральных схем (ПЛИС) [1]. 

На современном этапе развития технологии проектирования с использованием ПЛИС широко 

используются при синтезе цифровой электроники и создании прототипов. Возможности осуществле-


