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УДК 629 

АНАЛІЗ ПЕРСПЕКТИВ ВИКОРИСТАННЯ ЗВ'ЯЗАНИХ ТА 

АВТОМАТИЗОВАНИХ ТРАНСПОРТНИХ ЗАСОБІВ 

Слинченко І.В., аспірант, кафедра комп’ютерних технологій та 

мехатроніки, ХНАДУ 

Клец Д.М., д.т.н., проф., кафедра комп’ютерних технологій та 

мехатроніки, ХНАДУ 

Болдовський В.М., к.т.н., доц., кафедра автомобілів і транспортної 

інфраструктури, НАУ ім. М.Є.Жуковського 

 

Постановка проблеми. Проблема забезпечення безпеки дорожнього 

руху є складовою частиною завдань забезпечення особистої безпеки, 

вирішення демографічних, соціальних та економічних проблем, підвищення 

якості життя і сприяння регіональному розвитку. 

Мета дослідження – виявлення впливу впровадження зв’язаних та 

автоматизованих транспортних засобів на безпеку на дорогах, швидкість 

пересування, комфорт пасажирів та водіїв, зменшення заторів у містах. 

Основний матеріал. Технологія «зв’язані транспортні засоби» (ЗТЗ) 

дозволить автомобілям, вантажівкам, автобусам та іншим транспортним 

засобам «розмовляти» між собою, з інфраструктурою (сигналами трафіку) та 

іншими учасниками дорожнього руху (наприклад, з пішоходами з 

смартфонами), використовуючи вбудовані або додаткові пристрої, які 

постійно обмінюються важливою інформацією про безпеку та мобільність. 

Технологія ЗТЗ забезпечує зв'язок між транспортними засобами, 

інфраструктурою та персональними комунікаційними пристроями, якими 

управляють пасажири, пішоходи, велосипедисти або інші учасники 

дорожнього руху. 

В той час як багато існуючих бездротових технологій можуть 

підтримувати ряд операцій ЗТЗ, включаючи мережеві мережі та Wi-Fi, система 

безпеки, основана на ЗТЗ, найімовірніше, буде заснована на спеціалізованому 
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короткодіючому зв'язку, технологіях, подібних до Wi-Fi, але оптимізованих 

для швидкого, надійного та не уразливого до перешкод зв'язку[1]. 

Додатки, що не стосуються безпеки можуть бути засновані на 

радіозв’язку ближньої дії, або на інших типах бездротової технології. 

Передана інформація про транспортний засіб не дає змоги ідентифікувати 

водія або транспортний засіб. Були створені технічні засоби контролю, які 

допоможуть запобігти відстеженню автомобіля та зловмисне втручання в 

систему. Технологія ЗТЗ може забезпечити потенційну безпеку і мобільність 

для всіх користувачів доріг, такі як: 

1. Покращене запобігання зіткнень. 

2. Можливість виявлення та попередження пішоходів і велосипедистів, 

які наближаються до транспортних засобів. 

3. Можливість взаємодії з сигналами трафіку (звіт про фазу сигналу, 

активація запиту). 

4. Можливість для спеціально обладнаних користувачів запросити 

зупинку автобуса, або отримати повідомлення про наближення автобуса[3]. 

Автоматизовані транспортні засоби (АТЗ) працюють у меншій мірі в 

одному аспекті критично важливої функції управління (наприклад, рульового 

управління, дросельної заслінки або гальмування), яка виникає без прямого 

втручання водія. АТЗ можуть використовувати звичайні бортові датчики 

транспортних засобів, або можуть також бути підключені (тобто 

використовувати комунікаційні системи, такі як АТЗ технології, в яких 

автомобілі, дорожня інфраструктура та інші користувачі дорожнього руху 

спілкуються по бездротовій мережі). Зв'язок з транспортним засоби важливий 

для реализації всіх потенційніх переваг АТЗ. 

Значні поліпшення в безпеці руху та ефективності роботи очікуються при 

використанні АТЗ технологій навіть при більш низьких рівнях автоматизації, 

особливо якщо транспортні засоби підключені і можуть автоматично 

реагувати на умови дорожнього руху, повідомлені придорожнім обладнанням 

або іншими користувачами доріг. 
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Автоматизація транспортних засобів забезпечує багато додаткових 

переваг, крім тих, які надаються АТЗ. Автоматизовані транспортні засоби не 

обов'язково будуть реалізовані з використанням пов'язаних технологій 

транспортного засобу, але переваги автоматизації будуть ще більше, якщо 

транспортний засіб буде з'єднано, а також автоматизовано[2]. 

Очікувані вигоди: 

1. Підвищеннябезпеки руху в зв'язку зі зменшенням ризику неуважності 

водія або відволікаючого водіння, що можуть привести до збоїв. 

2. Повністю самохідні транспортні засоби можуть забезпечити 

мобільність для населення, нездатного до водіння. 

3. Надання послуг таксі та транзиту може бути набагато дешевше і 

надійніше, якщо автомобілі автоматизовані. 

4. Різниця між автобусами з фіксованим маршрутом та паратранзітом 

може сильно зменшуватися, якщо використовуються АТЗ. 

5. Вимоги до паркування автомобіля можуть бути спрощені, якщо 

транспортні засоби зможуть автоматично відправлятися іншим водіям. 

6. Екологічні вигоди можуть підвищуватися, оскільки автомобілі 

узгоджують свої швидкості через сигнали руху без зупинки. 

7. Мобільність може бути збільшена за рахунок забезпечення більшої 

координації руху і реагування транспортних засобів. 

Висновки.В результаті дослідження встановлено переваги використання 

зв’язаних та автоматизованих транспортних засобів, їх вплив на транспортну 

інфраструктуру та екологічну безпеку. Виявлено позитивний вплив 

комунікації між автомобілями, інфраструктурою та пішоходами. 
 
Література: 1. Connected and autonomous vehicles [Електронний ресурс]. – Режим 

доступу: https://tmt.knect365.com. – connected-vehicles. – (дата звертання: 02.05.2018). 2. 
Підключений автомобіль (Connected Car): автомобільна телематика та інформаційно-
розважальні автомобільні системи [Електронний ресурс]. – Режим доступу: 
http://www.json.ru. – connected_car – (дата звертання: 02.05.2018). 3. ІКТ ХНАДУ 
[Електронний ресурс]. – Режим доступу: http://ikt.khadi.kharkov.ua – Інтелектуальні 
комп'ютерні технології на транспорті. – (дата звертання: 03.05.2018). 
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