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Зі стрімким розвитком комп’ютерів, електроніки та сенсорних технологій 

настала ера штучного інтелекту. Розумний транспортний засіб може частково або 
повністю замінити людину для виконання завдань водіння, транспортування, що має 
велике значення для підвищення безпеки дорожнього руху та ефективності 
транспортування. Однак складні сценарії водіння все ще є складними для 
інтелектуальних транспортних засобів, наприклад, сусідні транспортні засоби на 
суміжних смугах руху перерізають траєкторію транспортного засобу. Коли поруч 
з’являється перешкода, інтелектуальний транспортний засіб має не лише слідувати 
своїй власній орієнтовній траєкторії, а й реагувати на перешкоду, наприклад 
виконувати екстрене гальмування, щоб забезпечити безпеку між сусіднім 
транспортним засобом і транспортним засобом.  

Щоб гарантувати, що інтелектуальний транспортний засіб завжди підтримує 
безперебійний процес керування, намір автомобіля, що знаходиться поруч, має бути 
розпізнано заздалегідь, і його прогнозована траєкторія стає частиною еталону для 
планування траєкторії транспортного засобу. 

Метою роботи було запропонувати метод керування відстеженням траєкторії, 
заснований на прогнозуванні поведінки врізання. Застосовується метод розпізнавання 
наміру в’їзду, щоб оцінити можливість сусіднього транспортного засобу, а модель 
попереднього перегляду водія використовується для прогнозування траєкторії 
врізаного автомобіля.  

Було використано три сценарії водіння розділені для керування плануванням 
траєкторії за різних режимів врізання. Результати моделювання приведені на рис. 1. 

 
Рисунок 1 - Результати моделювання сценарію водіння: (a) швидкість 

досліджуваного транспортного засобу та транспортного засобу, що врізався; (b) 
відносна відстань між транспортними засобами. 
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