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Системне програмне забезпечення управління автомобілем складається з 

трьох основних підсистем: сприйняття, планування місій, здійсненного 

поведінки, і планування руху. Ці підсистеми зазвичай складаються з декількох 

процесів, запущених в розподіленої обчислювальної середовищі і передачі через 

механізм передачі повідомлень відповідно до обраної топологією. 

Планування маршруту. Обчислює найкоротший маршрут для того, щоб 

досягти цільової точки на основі карти дорожньої мережі та поточного 

положення транспортного засобу і даних про прохідності окремих вузлів карти. 

Маршрут являє собою набір проміжних ключових точок, в які транспортний 

засіб повинен послідовно потрапити, щоб досягти цільової точки.  

Планування траєкторії. На основі положень поточної ключовою точки і 

автомобіля, кінематичних обмежень по швидкості і повороту автомобіля, а також 

дорожньої обстановки і даних про перешкоди будується локальна траєкторія 

руху транспортного засобу. Дана траєкторія, на відміну від глобального 

маршруту, враховує досяжність кожної точки траєкторії. Для планування 

траєкторії застосовуються різні алгоритми, в залежності від умов руху 

транспортного засобу. При русі по погано структурованою місцевості 

застосовується загальний алгоритм планування траєкторії. 

Траєкторні управління. Для керування транспортним засобом 

використовується підпрограма траєкторного управління, яка на основі 

побудованої траєкторії і поточного стану транспортного засобу здійснює 

управління приводами керма і педалей для підтримки необхідної швидкості і 

курсу, необхідного для утримання автомобіля на бажаної траєкторії. 
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