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Управление беспилотными автомобилями, 
автоматизированное управление транспортом – 
это актуальные задачи, которые на сегодняш-
ний день имеют важное значение. Существен-
ные результаты в данной области были достиг-
нуты такими компаниями, как Tesla, Google, 
Uber и др. В России в качестве основных ре-
зультатов можно представить разработки ком-
пании Яндекс, однако среди российских ком-
паний так же имеются проекты по созданию 
беспилотных автомобилей, которые находятся 
в стадиях запуска или начального развития.  
В данной работе описываются теоретические  
и практические подходы к разработке и реали-
зации системы автономного управления, кото-
рые могут быть использованы в проекте Волг-
ГТУ по созданию беспилотного автомобиля на 
базе LADA KALINA, и рассматривается разра-
ботанная подсистема движения по заданной 
траектории. 

Задача автоматизированного управления без 
участия человека, может быть решена различ-
ными способами, но можно выделить ключевые 
стадии и части (подзадачи) решение которых 
необходимо для реализации общей системы. 

Можно выделить следующие подзадачи: 
1) позиционирование автомобиля в про-

странстве; 
2) выделение различных препятствий и объ-

ектов (дорога, пешеходы, другие автомобили, 
знаки и т. п.) с помощью систем технического 
зрения и определение их характеристик (поло-
жение, габариты, скорость); 

3) построение локальной траектории дви-
жения автомобиля с учетом объектов, получен-
ных на предыдущем шаге; 

4) следование по заданной траектории. 
Для решения задач, связанных с построени-

ем виртуальной карты окружающего простран-
ства и выделения на ней объектов и их класте-
ризации, применяются алгоритмы одновремен-
ной картографии и навигации (SLAM) [14]. 
Существуют SLAM-алгоритмы, которые могут 
использовать данные с таких датчиков, как: 

– обычные камеры; 
– стереокамеры; 
– лидары (LIDAR). 
Примерами таких алгоритмов являются 

Lidar Odometry and Mapping [1], работающий  
с LIDAR, ORB-SLAM 2 [2], работающий с мо-
но- и стереокамерами, а также с камерами глу-
бины, LSD SLAM [3], работающий со моно-
камерами, RTAB-Map [4]. Тестирование боль-
шого количества SLAM-алгоритмов опублико-
вано на сайте [5] бенчмарка KITTI [6].  

Также существуют наборы разработчика, 
включающие в себя комплекты аппаратного  
и программного обеспечения, необходимого 
для решения поставленных подзадач. Приме-
ром такого решения можно назвать NVIDIA 
DRIVE AGX Platform [7], масштабируемая 
платформа ИИ для автономной езды. Решение 
позволяет работать с данными камер, радаров, 
лидаров и совмещает в себе технологии глубо-
кого обучения, sensor fusion и машинного зре-
ния для высокопроизводительного управления. 

_________________________ 
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