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Автоматизация детектирования технических средств организации дорожного 
движения (ТСОДД), таких как дорожные знаки и светофоры, находит свое применение 
как при инвентаризации и обслуживания ТСОДД [1], так и в средствах помощи 
водителю [2]. Технологии реализации систем детектирования различны [3; 4], но 
наибольшую эффективность в последнее время показывают подходы, основанные на 
использовании сверточных нейросетей [5]. 

Разработана автоматизированная система детектирования ТСОДД и 
определения их характеристик на основе анализа видеопотока средствами сверточной 
нейронной сети. Анализ видеопотока проводится покадрово в два этапа: выявление по 
контурам ТСОДД; распознавание ТСОДД и их характеристик. Поиск ТСОДД 
реализован с использованием фреймворка OpenCV, который позволяет обнаружить по 
контурам объекты в видеопотоке. Этот этап проходит в несколько шагов. На первом 
шаге осуществляется захват изображения и переход из RGB в HSV. На втором шаге к 
полученному кадру применяется пороговый фильтр Threshold. На третьем шаге при 
помощи библиотеки cvCanny обозначаются контуры предполагаемых ТСОДД. 
Подсистема распознавания использует фреймворк TensorFlow. Используется 
сверточная нейронная сеть и обучение с учителем. Поскольку ТСОДД обладают 
такими параметрами, как цвет или форма, то в системе использованы фильтры. 
Обучение нейросети проведено на выборке кадров, состоящих из позитивных и 
негативных примеров, что позволяет выявить отличительные особенности ТСОДД. 

Результатом работы системы является вывод на экран телефона дорожного 
знака, сигнала светофора, а также дублирование их голосовым помощником. 
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