
Пространственный интеллект 

беспилотного автомобиля и принятие 

решений на основе правил

Станислав Кикоть



задачи для локального планирования

В основе планирования движения лежат
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Взаимодействие с другими участниками движения

4 способа взаимодействия

●игнорировать

●объехать или обогнать (изменить форму траектории)

●пропустить (остановиться перед коридором объекта)

●следовать за (едем на место агента, соблюдая дистанцию

●пространственный интеллект

●=

●угадать способ взаимодействия

●+

●выбор дистанции
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Как разъехаться со встречной машиной ?
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Когда можно игнорировать пешехода ?
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Когда объезжать стоящую машину ?

●объезжать все, что стоит

●(хорошо на частных территориях, плохо в пробке)

●объезжать только то, что стоит в специальных специальных зонах

●(хорошо, если все паркуются по правилам, или с телеоператором)

●объезжать только то, что долго стоит в крайнем ряду

●(как быть с очередью на поворот?)

●классификатор намерения на основе машинного обучения
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Остановиться или “следовать за”?
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Остановиться или “следовать за”?

EСЛИ

чужая машина на нашей траектории

ТО

сравниваем

угол пересечения траекторий

с порогом  55 градусов

ИНАЧЕ

сравниваем угол пересечения траекторий

с порогом 55 градусов

И

сравниваем угол между ориентациями ТС

с порогом 45 градусов
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Странные правила

●игнорировать чужую машину, если мы прибываем 

в точку столкновения на 2 секунды раньше

●раздувать препятствия на дополнительные 25 

сантиметров, если до них больше 12 метров
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Как испытываются правила
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Правила в других областях кода

●что делать, если задача планирования не решилась

●досрочный перерассчет траектории

●комбинируем старую и новую траекторию

●выбор одной траектории из нескольких
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Есть ли польза от математической логики в 

беспилотном вождении ?
●логиков ?

●могут отлаживать код с правилами (которые могут неожиданно взаимодействовать)

●хорошо придумывают воображаемые дорожные ситуации

●NB: оптимизация может быть лучше системы правил, но она требует ресурсов

и в нее трудно вносить контекстные изменения

●автоматического доказательства теорем?

●симуляционный тест:

–начальное положение нашего автомобиля, разметка, траектории других агентов

–симуляция недетерминирована

–успешность теста – это теорема

●NB: трудно отличить воображаемую дорожную ситуацию от реальной


