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СИСТЕМА АВТОМАТИЧЕСКОЙ ПАРКОВКИ
В данной работе предлагается собственная модель парковочного автопилота: описывается структурная
схема, электрическая принципиальная схема, а также алгоритм программного обеспечения.

Введение

Современные автомобили обладают боль-
шим разнообразием автоматических и автомати-
зированных систем управления. Основное назна-
чение таких систем – помогать водителю быст-
ро и без особых усилий принимать решения в
различных ситуациях. Некоторые системы мо-
гут полностью брать на себя управление без уча-
стия водителя. Одной из таких систем являет-
ся система помощи водителю при парковке. Си-
стема автоматической парковки (или парковоч-
ный автопилот) обеспечивает парковку автомо-
биля в автоматическом или автоматизированном
(автоматически выполняются отдельные функ-
ции) режиме. Если такая система работает в ав-
томатическом режиме, то она полностью берет
на себя управление при выполнении параллель-
ной или перпендикулярной парковки. В автома-
тизированном режиме водителю на экране бор-
тового компьютера предлагаются инструкции по
управлению автомобилем при парковке.

I. Структурная схема системы
автоматической парковки

– МК принимает сигналы с датчика 1, дат-
чика 2 и ИК-приемника, выполняет их обработку
и принимает решения о дальнейшем управлении
автомобилем, формируя необходимые сигналы и
выдавая их на УСО;

– датчик расстояния 1 используется для по-
иска свободного места при движении автомобиля
параллельно парковке;

– датчик расстояния 2 используется для
контроля препятствий при движении автомоби-
ля, а также для выравнивания расстояния меж-
ду автомобилями после заезда на свободное ме-
сто;

– ИК-приемник принимает сигналы с пуль-
та дистанционного управления и в зависимости
от принятого сигнала позволяет запустить ре-
жим дистанционного управления или режим ав-
томатической парковки;

– УСО выполняет согласование сигналов
поступающих от МК на электродвигатели посто-
янного тока;

– ЭДПТ1 – ЭДПТ4 преобразуют электри-
ческие сигналы, поступающие от МК через УСО
в крутящие моменты соответствующих колес и
приводят в движение автомобиль (см.рис.1.)

Рис. 1 – Структурная схема

II. Алгоритм функционирования
системы

Рассмотрим предложенную модель парко-
вочного автопилота и расположение компонен-
тов на нем (см.рис.2.)

Рис. 2 – Модель парковочного автопилота: вид
сверху

При движении робота вперед или назад все
колеса крутятся соответственно в одну или дру-
гую сторону.

Поскольку передние колеса робота непово-
ротные, то поворот влево или вправо осуществ-
ляется за счет различных комбинаций скоростей
и направления вращения правых и левых колес:
влево передним ходом (правые – вперед, левые
– остановлены); влево задним ходом (правые –
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остановлены, левые – назад); вправо передним
ходом (правые – остановлены, левые – вперед);
вправо задним ходом (правые – назад; левые –
остановлены)(см.рис.3.)

Рис. 3 – Поворот робота

Алгоритм системы автоматической парков-
ки состоит из двух этапов (см.рис.4.):

1. поиск свободного места;
2. заезд на свободное место.

Рис. 4 – Алгоритм работы системы автоматической
парковки

В режиме поиска свободного места робот
движется вперед с небольшой постоянной скоро-
стью и с помощью Д1 замеряет расстояние меж-
ду соседними автомобилями. Если измеренное
расстояние достаточно для заезда, робот пере-
ходит в режим заезда на свободное место.

В режиме заезда на свободное место робот
последовательно выполняет ряд маневров, кон-
тролируя при этом движение с помощью датчи-
ков Д1 и Д2.

Также робот может управляться дистан-
ционно, принимая сигналы с помощью ИК-
приемника.

III. Выводы

Система автоматической парковки, без-
условно, является неотъемлемой частью совре-
менного автомобиля премиум класса. Однако та-
кая система должна иметь высокую надежность
и точность работы в различных условиях. Поэто-
му в наши дни имеет смысл продолжать ее даль-
нейшее изучение и совершенствование. Получен-
ная в данной работе модель с достаточной сте-
пенью точности отрабатывает основные этапы
необходимые для парковки автомобиля: поиск
свободного места и заезд на него. Модель поз-
воляет не только наглядно продемонстрировать
принцип работы системы автоматической пар-
ковки, но и совершенствовать и тестировать дру-
гие алгоритмы управления, которые, возможно,
позволят найти наиболее оптимальный метод ре-
шения задачи автоматической парковки автомо-
биля.
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