
     Секция 21 421 

 

УДК 004.021  

Алгоритм восприятия окружающей среды, основанный  
на глубоком обучении 

Чжан Линсюэ
(*)

   lingxuezhang96695@gmail.com 

Гао Пань    juzichaojishuai@gmail.com 

Лукьянов Вадим Викторович vdmlknv@yandex.ru 

МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва, Россия 

Аннотация. Учитывая важность визуальной системы для восприятия окружа-
ющей среды роботами и эффективность глубокого обучения при обработке 
проблем, связанных с изображениями, в работе проанализирован алгоритм 
восприятия визуальной среды, основанный на сверточных нейронных сетях. 
Представлены классические модели глубокого обучения, в частности сверточ-
ные нейронные сети. Используя метод сравнительного анализа, сделан вывод, 
что сверточная нейронная сеть имеет больше преимуществ, чем традицион-
ная нейронная сеть. Обсуждаются ограничения существующего распознавания 
сцены.  
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Введение. Восприятие окружающей     -среды относится к процессу моделиро
        вания роботом окружающей среды  с помощью собственных датчиков, что 

является необходимым условием для взаимодействия робота  с внешним ми-

ром. Глубокое сверточных обучение на, особенно методы обработки  основе  

       нейронных сетей, позволили добиться отличных решении результатов при  

     многих задач, связанных  с изображениями. Благодаря характеристикам ло-

 кального соединени      я и, распределения веса  понижающей дискретизации 

CNN имеет     больше преимуществ, чем обычные нейронные сети, в области 

обработки изображений, а к ее структура также ближе  реальной биологиче-
ской нейронной сети.  

Материалы  и методы; результаты.   Сверточная нейронная сеть (CNN) 

представляет собой нейронную сверточной сеть прямого распространения со  

структурой. Обучение сети CNN аналогично обучению сети глубокого обу-

чения DNN (deep neural network).  

Глубокое это обучение —  расширение  и продолжение модели нейронной 

      сети. Наиболее представительной структурой модели является сверточная 

нейронная сеть состоящая (CNN),  из большого количества операций свертки 

и и операций объединения (pooling). Среди них работа Крижевского  др. была 

     первой успешной     попыткой модели CNN для решения крупномасштабных
задач классификации изображений. Благодаря превосходным  возможностям 

модели по выражению признаков некоторые исследователи начали пытаться 
использовать теорию глубокого обучения для решения проблем классифика-

ции местоположения (сцены). После этого важным направлением исследова-
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ний на стала технология распознавания места, основанная  методах глубокого 

обучения их  и  улучшенных моделях [1–5]. 

     Заключение. Представлены традиционные модели глубокого  обучения, 

особенно сверточные метод нейронные сети. Используя  сравнительного ана-

         лиза, сделан вывод, что сверточная нейронная сеть имеет больше преиму-

ществ сеть Обсуждаются, чем традиционная нейронная .  ограничения суще-

ствующего метода распознавания Применение сцены.  технологии глубокого 

       обучения для изучения построения семантических карт внутренней среды 

имеет важное теоретическое исследовательское значение  и широкие перспек-

тивы применения. 
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