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Целью данной исследовательской работы является, разработка 

основных выполняемых функций управления движением пешехода 

интеллектуальной системы, т.е. робота []. 

Система СУП ИС рисунок 1, состоит множество подсистем, этапов и 

функций, и одним из них является «управления движением пешехода» (УДП). 

 

Во всех выше указанных случаях, робот-пешеход вмешивается в 

функционирование городского светофора. Для выполнения каждой 

подсистемы будет необходимо разработать «свой» алгоритм выполнения в 

зависимости от функции управления. И все разработанные алгоритмы должны 
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функционировать последовательно по алгоритму подсистемы управления 

движением пешехода на переходах [7,8]. 

В данной статье определены функции и действия, где робот-пешеход 

может выполнять в процессе своей работы: 

1. Движение по тротуарам и пешеходным дорожкам: Робот должен 

быть способен безопасно перемещаться по тротуарам и пешеходным 

дорожкам, учитывая препятствия и других участников движения. 

2. Соблюдение правил дорожного движения: Робот должен следовать 

правилам движения для обеспечения безопасности себя и окружающих. Это 

включает остановку на красный свет, переход дороги только на зеленый свет 

и уступает дороги пешеходам на пешеходных переходах. 

3. Обнаружение и избегание препятствий: Робот должен быть 

оснащен датчиками и системами обнаружения препятствий для 

предотвращения столкновений. Если препятствие обнаружено, робот должен 

изменить свое движение или остановиться, чтобы избежать аварии. 

4. Взаимодействие с пешеходами: Робот должен быть способен 

взаимодействовать с пешеходами, например, предоставлять информацию о 

маршрутах, уступать дорогу или помогать пересечь улицу. 

5. Сигнализация и коммуникация: Робот может использовать 

звуковые сигналы, световые индикаторы или дисплеи для коммуникации с 

окружающими. Например, он может использовать звуковой сигнал, чтобы 

предупредить пешеходов о своем приближении или показать на дисплее 

текстовое сообщение. 

6. Предоставление информации о маршрутах и местоположении: 

Робот может помогать пешеходам сориентироваться в окружающей 

обстановке, предоставляя информацию о ближайших 

достопримечательностях, маршрутах общественного транспорта и других 

полезных объектах. 

7. Самодиагностика и обслуживание: Робот должен регулярно 

проверять свое состояние и обнаруживать возможные проблемы или 
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неисправности. Он также может автоматически сообщать об этих проблемах 

операторам или администраторам для дальнейшего обслуживания. 

8. Безопасное завершение маршрута: По достижении пункта 

назначения робот должен завершить маршрут безопасным образом, возможно, 

уведомляя пешеходов о своем прибытии или изменяя свое положение для 

обеспечения удобства окружающих. 

Выполняемые функции робота-пешехода: 

1. Управление светофором: Робот может быть оборудован системой 

для взаимодействия со светофорами, позволяя ему влиять на их работу для 

обеспечения безопасного перехода пешеходов. Например, робот может 

активировать зеленый свет для пешеходного перехода по запросу пешехода с 

ограниченными физическими возможностями. 

2. Распознавание инвалидов и сопровождение: Робот может быть 

обучен распознавать признаки инвалидности и предоставлять 

дополнительную помощь инвалидам. Например, робот может уступать дорогу 

инвалидам, а также помогать им с переходом дороги, предлагая опору или 

сопровождение. 

3. Распознавание детей: Робот может быть обучен распознавать детей 

на дороге и обеспечивать им особый режим безопасности. Например, робот 

может активировать дополнительные сигналы или предупреждения для 

водителей о наличии детей в окрестности. 

4. Распознавание слепых: Робот может обладать способностью 

распознавать слепых пешеходов с помощью специальных сенсоров или камер. 

Он может предоставлять дополнительное сопровождение или помогать 

слепым пересекать дорогу безопасно. 

5. Распознавание больных или нетрезвых: Робот может быть 

оборудован системой для распознавания признаков нетрезвости или 

необычного поведения у пешеходов. В случае обнаружения таких признаков, 

робот может предпринять действия для обеспечения их безопасности и 
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безопасности других участников дорожного движения, например, предложить 

помощь или вызвать экстренные службы. 

6. Обнаружение и предупреждение о опасностях на дороге: Робот 

может быть обучен обнаруживать опасные ситуации на дороге, такие как 

аварии, работа на дорогах или строительные работы, и предупреждать 

пешеходов об этом, например, путем отправки звуковых сигналов или 

отображения сообщений на дисплее. 

7. Предоставление информации о погоде и условиях дорожного 

движения: Робот может быть способен собирать информацию о погодных 

условиях, состоянии дороги и трафике, и предоставлять эту информацию 

пешеходам для принятия более информированных решений о своем 

движении. 

8. Поддержка в экстренных ситуациях: Робот может предоставлять 

поддержку в экстренных ситуациях, например, помогать пешеходам вызвать 

скорую помощь или пожарную службу, предоставлять первую помощь или 

оказывать поддержку при эвакуации. 

Эти функции могут быть полезны для создания робота-пешехода, 

который не только обеспечивает безопасность, но и улучшает общий опыт 

пешеходов на дороге. 

Каждый из этих этапов требует тщательного планирования, 

проектирования и выполнения, чтобы обеспечить успешное создание и 

функционирование робота-пешехода. 

РЕЗЮМЕ: Из приведенного общего алгоритма рисунок 1, можно 

представит насколько многогранно и разнообразно выполняемые функции в 

управлении движением пешехода на переходах.  Из выше описанных 

этапов разработке алгоритмов, процесс создание робота и ее 

функционирование, очень сложная, трудоемкая и коллективная работа.  
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