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УДК 629.3.018 

СЕНСОРНЕ КЕРУВАННЯ АВТОМОБІЛЕМ 

Левченко Є.О., студент, Мажара А.Є., студент, Васильченко О.С., 

студент, ХНУРЕ 

Чала О.О., асистент каф. КІТАМ, ХНУРЕ 

 

Постановка проблеми. Щорічно тільки в Північній Америці і Європі 

відбувається більше 60 000 дорожньо-транспортних пригод з летальними 

наслідками. При цьому iнвестуються колосальні кошти в розвиток 

інфраструктури, вдосконалення автомобілів, підвищення обізнаності водіїв 

про проблеми безпеки. У міру технічного вдосконалення, з розвитком 

інтернет-комунікацій, навігаційних систем і мобільного зв'язку процес 

кермування ускладнюється, тому що водієві доводиться брати до уваги 

зростаючий обсяг інформації. Водій повинен візуально контролювати 

обстановку, обробляти дані, що надходять від внутрішніх систем автомобіля, 

а також сприймати сенсорну інформацію про становище рульового колеса, 

сидіння, педалей газу і гальма. Ці всі проблеми можна вирішити за допомогою 

автоматизованого сенсорного керування автомобілем.  Автоматизоване 

керування автомобілем привернуло увагу як ділового, так і наукового 

співтовариства, що дало помітні результати. Сьогодні існують 

високоавтоматизовані системи водіння, які, з технічної точки зору, здатні 

повністю запобігти ДТП з летальним результатом та підвищити рівень безпеки 

на дорогах. 

Мета дослідження – Метою даного дослідження є розробка концепції 

автоматизованого керування автомобiлем для підвищення якості безпеки та 

керування транспортних засобів. Для досягнення зазначеної мети необхідно 

встановити на автомобiль автоматизовану систему керування з радаром і 

лазерним далекоміром, що дозволяє контролювати рух транспортних засобів, 

що їдуть попереду. 

Основний матеріал. Конструкція безпілотного автомобіля включає такі 
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основні елементи: 

- різні сенсори (оптичні, радіолокаційні, ультразвукові та інші ); 

- навігація, яка об'єднує GPS-систему і електронні карти; 

- сервер з встановленим програмним забезпеченням; 

- автоматизовані органи керування автомобілем (рульове керування, 

гальмівна система, система керування двигуном); 

- автоматична трансмісія; 

- бездротова мережа для зв'язку між транспортними засобами, доступ до 

оновлення програмного забезпечення, електронних мап, відомостей про стан 

доріг, надзвичайних ситуаціях і ін; 

Після того як водій включає автопілот на бортовий комп'ютер починає 

надходити інформація з сенсорів, які дозволяють контролювати відстань до 

перешкод та iнших автомобілів з фронтальної камери. Після того як бортовий 

комп'ютер отримає першу інформацію про навколишню ситуацію, починає 

включатися точний GPS-трекер, який перевіряє правильність обробки даної 

інформації і дій необхідних для коректного руху. Варто зауважити, що ця 

послідовність дій коректна лише тоді, коли руки водія знаходяться на кермі, в 

іншому ж випадку автопілот відключається, і автомобіль починає втрачати 

швидкість. 

Висновки. З вищесказаного можна зробити висновок, що 

використовуючи сенсорну  автоматизовану систему керування автомобілем, 

яка працює в реальному часі, вона має безліч різних сенсорів і камеру 

кругового огляду, система вміє розпізнавати інші автомобілі, перехрестя, 

пішоходів, розмітку на дорогах, а також траєкторію дорожнього полотна. 

Система автоматизованого керування автомобілем дозволить повністю 

запобігти ДТП з летальним результатом та підвищити рівень безпеки на 

дорогах. 
 
Література: 1. Автоматизація автомобілей [Електронний ресурс] // Evolution. – 2016. 

– Режим доступу до ресурсу: http://evolution.skf.com/ru/автоматизация-автомобилей/. 2. 
Система автоматического управления автомобилем [Електронний ресурс] // Systemsauto. – 
2015. – Режим доступу до ресурсу: http://systemsauto.ru/another/automatic_driving.html.  
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