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(57) Изобретение относится к транспортным средствам. Способ обеспечения и оценки готовности
водителя автоматизированного транспортного средства взять управление на себя заключается в
том, что осуществляют мониторинг состояния автоматизированного транспортного средства и
внешней среды; формируют на дисплее в реальном времени динамическое изображение текущей
дорожной ситуации, содержащее изображение автоматизированного транспортного средства; при
необходимости передать управление автоматизированным транспортным средством водителю
последнему дают запрос на передачу ему управления; после подтверждения водителем своей
готовности управлять автоматизированным транспортным средством ему дают задание по
слежению за целью на дисплее путем совмещения с ней курсора с помощью манипулятора в течение
определенного времени Т, причем в качестве цели используют изображение автоматизированного
транспортного средства; регистрируют суммарное время t совпадения курсора с целью и по
истечении времени Т определяют показатель R готовности водителя взять на себя управление в
соответствии с выражением R = t/Т, в случае, если полученное значение показателя R оказывается
выше предварительно заданного минимально допустимого значения Rmin, передают управление
автоматизированным транспортным средством водителю.
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Изобретение относится к транспортным системам и может быть использовано для обеспечения без-

опасности функционирования дорожного транспорта. 

Известны способ и система обеспечения и оценки готовности водителя автоматизированного 

транспортного средства взять управление на себя [1], заключающиеся в том, что при управлении транс-

портным средством в автоматизированном режиме осуществляют мониторинг состояния транспортного 

средства, внешней среды и внимания водителя, определяют текущее состояние дорожной ситуации и 

текущее состояние внимания водителя, с учетом которых вычисляют время отклика, требуемое водите-

лю для принятия управления автоматизированным транспортным средством на себя, определяют необ-

ходимость вмешательства водителя в управление автоматизированным транспортным средством, в слу-

чае наличия такой необходимости информируют об этом водителя и передают ему управление автомати-

зированным транспортным средством с учетом вычисленного времени отклика. Недостатком известных 

способа и системы является то, что они предполагают определение готовности водителя управлять 

транспортным средством на основе внешних признаков, характеризующих состояние его внимания (та-

ких как состояние лица, положение головы, движения глаз и рук) и полученных с использованием видео-

камер, ультразвуковых и инфракрасных датчиков, но они не позволяют оценить функциональное состоя-

ние центральной нервной системы водителя, которое является одним из важнейших показателей работо-

способности человека, что снижает безопасность функционирования автоматизированных транспортных 

средств. 

Известны способ и система обеспечения и оценки готовности водителя автоматизированного 

транспортного средства взять управление на себя [2], заключающиеся в том, что при управлении транс-

портным средством в автоматизированном режиме осуществляют мониторинг состояния транспортного 

средства, внешней среды и водителя, при необходимости передать управление автоматизированным 

транспортным средством водителю сообщают ему об этом и после получения от водителя подтвержде-

ния восприятия сообщения определяют его текущую готовность управлять автоматизированным транс-

портным средством на основе полученных данных о его состоянии (направлении взгляда, выражения 

лица, позы тела, времени и характере реагирования на указанное сообщение), если текущий уровень го-

товности водителя оказывается ниже заданного порогового значения, сигнализируют водителю об этом с 

целью повысить его готовность управлять транспортным средством и, если уровень готовности водителя 

управлять транспортным средством после сигнализации повысился до заданного порогового значения 

или превысил его, информируют его об этом и передают ему управление транспортным средством, в 

противном случае активизируют автоматические устройства обеспечения безопасности. 

Недостатком известных способа и системы является то, что при необходимости передать управле-

ние транспортным средством водителю они не предусматривают информирование водителя о текущей 

дорожной ситуации для повышения его ситуационной осведомленности, что снижает готовность водите-

ля управлять транспортным средством в сложных дорожных условиях, снижая тем самым безопасность 

эксплуатации автоматизированных транспортных средств. 

Наиболее близким по технической сущности к заявляемому изобретению является способ обеспе-

чения и оценки готовности водителя автоматизированного транспортного средства взять управление на 

себя [3], заключающийся в том, что при управлении транспортным средством в автоматизированном ре-

жиме осуществляют мониторинг состояния транспортного средства, внешней среды и внимания водите-

ля, определяют текущее состояние дорожной ситуации и текущее состояние внимания водителя, если 

текущий уровень внимания водителя выше предустановленного порогового значения, на дисплее води-

теля отображают состояние дорожной ситуации в виде статического изображения транспортного средст-

ва, в котором находится водитель, и окружающего пространства в виде свободных для движения зон и 

зон с препятствиями, если текущий уровень внимания водителя не превышает предустановленное поро-

говое значение, на дисплее водителя отображают состояние системы автоматизированного вождения в 

виде показателя уровня доверия к указанной системе и сообщают водителю о том, предпочтителен или 

нет режим автоматизированного управления транспортным средством в текущей дорожной ситуации, 

подавая информацию так, чтобы привлечь внимание водителя. 

Данный способ предполагает определение готовности водителя управлять транспортным средством 

на основе признаков, характеризующих состояние его внимания, но он не позволяет оценить функцио-

нальное состояние его центральной нервной системы перед передачей ему управления транспортным 

средством, которое является одним из важнейших показателей работоспособности человека, что снижает 

безопасность функционирования автоматизированных транспортных средств. Кроме того, информиро-

вание водителя о текущей дорожной ситуации подается в виде статического изображения транспортного 

средства и окружающего пространства в виде свободных и несвободных для движения зон, что ограни-

чивает ситуационную осведомленность водителя, поскольку нет информации о положении и динамике 

двигающихся по дороге транспортных средств. 

Наиболее близким аналогом заявляемой системы является система обеспечения и оценки готовно-

сти водителя автоматизированного транспортного средства взять управление на себя [3], содержащая 

систему автоматизированного вождения, систему контроля состояния транспортного средства, систему 

контроля состояния внешней среды, базу данных, приводы управления ускорением, торможением и по-
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воротом транспортного средства, переключатель режима управления транспортным средством между 

автоматизированным и ручным вождением и систему определения состояния транспортного средства, 

подключенные к системе автоматизированного вождения, блок представления информации, подключен-

ный к системе определения состояния транспортного средства, и связанные с ним блок оценки уровня 

внимания водителя и дисплей. 

Данная система позволяет информировать водителя о состоянии системы автоматизированного во-

ждения и дорожной ситуации, оценить уровень внимания водителя к процессу вождения транспортным 

средством, но она не позволяет оценить функциональное состояние центральной нервной системы води-

теля перед передачей ему управления транспортным средством от системы автоматизированного вожде-

ния, которое является одним из важнейших показателей работоспособности человека, что снижает безо-

пасность функционирования автоматизированных транспортных средств. Кроме того, информирование 

водителя о текущей дорожной ситуации подается в виде статического изображения транспортного сред-

ства и окружающего пространства в виде свободных и несвободных для движения зон, что ограничивает 

ситуационную осведомленность водителя, поскольку нет информации о положении и динамике двигаю-

щихся по дороге транспортных средств. 

Задачей предлагаемого изобретения является повышение безопасности эксплуатации автоматизи-

рованных транспортных средств при переходе от автоматизированного режима управления транспорт-

ным средством к ручному путем информирования водителя о динамике текущей дорожной ситуации и 

получения количественной оценки функционального состояния центральной нервной системы водителя 

перед передачей ему управления транспортным средством. 

Решение задачи достигается в способе обеспечения и оценки готовности водителя автоматизиро-

ванного транспортного средства взять управление на себя, заключающемся в том, что в режиме автома-

тизированного управления автоматизированным транспортным средством осуществляют мониторинг 

состояния автоматизированного транспортного средства и внешней среды; с использованием получен-

ных данных формируют на дисплее в реальном времени динамическое изображение текущей дорожной 

ситуации, содержащее, как минимум, изображения движущихся по дорожному полотну с разметкой ав-

томатизированного транспортного средства и других окружающих его транспортных средств; при необ-

ходимости передать управление автоматизированным транспортным средством водителю последнему 

дают запрос на передачу ему управления автоматизированным транспортным средством; после подтвер-

ждения водителем в ответ на запрос своей готовности управлять автоматизированным транспортным 

средством на указанном дисплее отображают курсор, управляемый с помощью манипулятора на пульте 

водителя, и дают водителю задание по слежению за целью на указанном дисплее путем совмещения с 

ней указанного курсора с помощью указанного манипулятора в течение определенного времени T, при-

чем в качестве цели используют указанное изображение автоматизированного транспортного средства; 

регистрируют суммарное время t совпадения курсора с целью в течение времени T и по истечении вре-

мени Т определяют показатель R готовности водителя взять на себя управление автоматизированным 

транспортным средством в соответствии с выражением R = t/T, в случае, если полученное значение пока-

зателя R оказывается выше предварительно заданного минимально допустимого значения Rmin, передают 

управление автоматизированным транспортным средством водителю, в противном случае, а также в слу-

чае, если водитель не подтвердил свою готовность управлять автоматизированным транспортным сред-

ством, активируют систему безопасности автоматизированного транспортного средства для его останов-

ки. 

Отличительные признаки заявляемого способа: в режиме автоматизированного управления автома-

тизированным транспортным средством формируют на дисплее в реальном времени динамическое изо-

бражение текущей дорожной ситуации, содержащее, как минимум, изображения движущихся по дорож-

ному полотну с разметкой автоматизированного транспортного средства и других окружающих его 

транспортных средств; после подтверждения водителем в ответ на запрос своей готовности управлять 

автоматизированным транспортным средством на указанном дисплее отображают курсор, управляемый с 

помощью манипулятора на пульте водителя, и дают водителю задание по слежению за целью на указан-

ном дисплее путем совмещения с ней указанного курсора с помощью указанного манипулятора в тече-

ние определенного времени Т, причем в качестве цели используют указанное изображение автоматизи-

рованного транспортного средства; регистрируют суммарное время t совпадения курсора с целью в тече-

ние времени T и по истечении времени Т определяют показатель R готовности водителя взять на себя 

управление автоматизированным транспортным средством в соответствии с выражением R = t/T, в слу-

чае, если полученное значение показателя R оказывается выше предварительно заданного минимально 

допустимого значения Rmin, передают управление автоматизированным транспортным средством водите-

лю, в противном случае, а также в случае, если водитель не подтвердил свою готовность управлять авто-

матизированным транспортным средством активируют систему безопасности автоматизированного 

транспортного средства для его остановки. 

Система обеспечения и оценки готовности водителя автоматизированного транспортного средства 

взять управление на себя, реализующая предложенный способ, содержит систему контроля состояния 

автоматизированного транспортного средства, систему контроля состояния внешней среды, базу данных, 
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блок определения необходимости передачи управления водителю, блок управления сменой режима вож-

дения, блок формирования динамического изображения дорожной ситуации и оценки готовности води-

теля управлять автоматизированным транспортным средством, манипулятор и дисплей, вход которого 

связан с выходом блока формирования динамического изображения дорожной ситуации и оценки готов-

ности водителя управлять автоматизированным транспортным средством, первый, второй, третий и чет-

вертый входы которого связаны соответственно с первыми выходами системы контроля состояния авто-

матизированного транспортного средства, системы контроля состояния внешней среды, базы данных и 

выходом манипулятора, а вход-выход - со входом-выходом блока управления сменой режима вождения, 

первый выход которого связан с системой безопасности автоматизированного транспортного средства, 

вход - с выходом блока определения необходимости передачи управления водителю, а второй выход - с 

первым входом системы автоматизированного вождения, второй, третий и четвертый входы которой со-

единены соответственно со вторыми выходами системы контроля состояния автоматизированного 

транспортного средства, системы контроля состояния внешней среды и базы данных, первый, второй, 

третий и четвертый выходы соединены соответственно с приводами управления ускорением, торможе-

нием и поворотом автоматизированного транспортного средства и входом блока определения необходи-

мости передачи управления водителю, а вход-выход связан со входом-выходом системы безопасности 

автоматизированного транспортного средства. 

Отличительными признаками заявляемой системы являются: наличие блока определения необхо-

димости передачи управления водителю, системы управления сменой режима вождения, блока формиро-

вания динамического изображения дорожной ситуации и оценки готовности водителя управлять автома-

тизированным транспортным средством и манипулятора, причем вход последнего связан с выходом бло-

ка формирования динамического изображения дорожной ситуации и оценки готовности водителя управ-

лять автоматизированным транспортным средством, первый, второй, третий и четвертый входы которого 

связаны соответственно с первыми выходами системы контроля состояния автоматизированного транс-

портного средства, системы контроля состояния внешней среды, базы данных и выходом манипулятора, 

а вход-выход - со входом-выходом блока управления сменой режима вождения, первый выход которого 

связан с системой безопасности автоматизированного транспортного средства, вход - с выходом блока 

определения необходимости передачи управления водителю, а второй выход - с первым входом системы 

автоматизированного вождения, четвертый выход которой соединен со входом блока определения необ-

ходимости передачи управления водителю. 

Совокупность указанных отличительных признаков способа и системы позволяет повысить безо-

пасность эксплуатации автоматизированных транспортных средств при переходе от автоматизированно-

го режима управления транспортным средством к ручному путем информирования водителя о динамике 

текущей дорожной ситуации и получения количественной оценки функционального состояния цен-

тральной нервной системы водителя перед передачей ему управления транспортным средством. 

Изобретение поясняется чертежами. 

На фиг. 1 - блок-схема процесса обеспечения и оценки готовности водителя автоматизированного 

транспортного средства взять управление на себя. 

На фиг. 2 - структурно-функциональная схема системы обеспечения и оценки готовности водителя 

автоматизированного транспортного средства взять управление на себя. 

На фиг. 3 - вариант динамического изображения текущей дорожной ситуации на дисплее водителя. 

На чертежах и в тексте обозначено: АТС - автоматизированное транспортное средство, ДС - дорож-

ная ситуация, CAB - система автоматизированного вождения, R и Rmin - показатель готовности водителя 

взять на себя управление автоматизированным транспортным средством и его минимально допустимое 

значение соответственно, Т и t - время выполнения водителем задания по слежению за целью и суммар-

ное время совпадения курсора с целью в течение времени Т соответственно. 

Система обеспечения и оценки готовности водителя автоматизированного транспортного средства 

взять управление на себя (фиг. 2) содержит систему 1 контроля состояния АТС, систему 2 контроля со-

стояния внешней среды, базу 3 данных, блок 4 определения необходимости передачи управления води-

телю, блок 5 управления сменой режима вождения, блок 6 формирования динамического изображения 

дорожной ситуации и оценки готовности водителя управлять АТС, манипулятор 7 и дисплей 8, вход ко-

торого связан с выходом блока 6 формирования динамического изображения дорожной ситуации и оцен-

ки готовности водителя управлять АТС, первый, второй, третий и четвертый входы которого связаны 

соответственно с первыми выходами системы 1 контроля состояния АТС, системы 2 контроля состояния 

внешней среды, базы 3 данных и выходом манипулятора 7, а вход-выход - со входом-выходом блока 5 

управления сменой режима вождения, первый выход которого связан с системой 9 безопасности АТС, 

вход - с выходом блока 4 определения необходимости передачи управления водителю, а второй выход - с 

первым входом системы 10 автоматизированного вождения, второй, третий и четвертый входы которой 

соединены соответственно со вторыми выходами системы 1 контроля состояния АТС, системы 2 контро-

ля состояния внешней среды и базы 3 данных, первый, второй, третий и четвертый выходы соединены 

соответственно с приводами 11, 12 и 13 управления ускорением, торможением и поворотом АТС и вхо-

дом блока 4 определения необходимости передачи управления водителю, а вход-выход связан со входом-
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выходом системы 9 безопасности АТС. 

На изображении текущей ДС на дисплее 8 (фиг. 3) обозначены: 14 - изображение АТС, водителю 

которого передается управление; 15 - курсор, управляемый водителем с помощью манипулятора 7; 16, 

17, 18 - изображения транспортных средств, идущих впереди, слева и справа относительно АТС соответ-

ственно; пунктирные линии обозначают разметку полос движения; стрелка на АТС указывает направле-

ние движения транспортных средств на дороге. 

В качестве системы 1 контроля состояния АТС могут быть использованы известные из уровня тех-

ники системы контроля скорости и ускорения транспортных средств, системы контроля полосы движе-

ния и дистанции до впереди, слева и справа идущих транспортных средств. В качестве системы 2 кон-

троля состояния внешней среды могут быть использованы известные из уровня техники системы кон-

троля состояния дороги, системы распознавания и определения местоположения пешеходов и дорожных 

знаков, системы мониторинга метеоусловий. База данных 3 содержит информацию о картах и трафике на 

дороге. Блок 4 определения необходимости передачи управления водителю анализирует текущие показа-

тели состояния АТС и внешней среды с точки зрения соответствия их штатным условиям эксплуатации 

АТС в автоматизированном режиме и в случае их несоответствия или при приближении АТС к месту 

запланированной смены режима вождения принимает решение о передаче управления АТС водителю. 

Блок 5 управления сменой режима вождения управляет процессом обеспечения и оценки готовности во-

дителя автоматизированного транспортного средства взять управление на себя после получения соответ-

ствующего сигнала от блока 4. Блок 6 формирования динамического изображения дорожной ситуации и 

оценки готовности водителя управлять АТС отображает на дисплее 8 в реальном времени текущую ДС 

(например, в виде сверху на движущиеся по дороге АТС и другие, окружающие его транспортные сред-

ства, как показано на фиг. 3) и оценивает эффективность выполнения водителем задания по слежению за 

целью. Блоки 4, 5 и 6 могут быть реализованы на основе системного блока компьютера. В качестве ма-

нипулятора 7 может быть использован, например, джойстик, позволяющий управлять линейными и уг-

ловыми перемещениями курсора на экране дисплея. Система 10 автоматизированного вождения может 

включать в себя любые программно-аппаратные средства, осуществляющие управление АТС без физи-

ческого воздействия со стороны водителя, такие, как системы адаптивного круиз-контроля, удержания и 

смены полосы движения, автоматической парковки и др. 

Суть предложенного способа заключается в следующем. 

При управлении АТС в автоматизированном режиме система 10 автоматизированного вождения 

получает информацию о текущем состоянии АТС и внешней среды от систем 1, 2 и базы данных 3, на 

основе которой она управляет приводами 11, 12 и 13 для движения по запланированному маршруту без 

участия водителя. При этом с помощью блока 6 на дисплее 8 водителя в реальном времени формируют 

динамическое изображение ДС, например, в виде, показанном на фиг. 3, что позволяет водителю в лю-

бой момент времени при беглом взгляде на дисплей 8 быть в курсе текущей ситуации на дороге. 

Если во время движения АТС блок 4 определит, что есть необходимость передать управление води-

телю, например, при приближении АТС к месту запланированной смены режима вождения или вследст-

вие возникновения таких потенциально опасных событий, как неблагоприятные погодные условия, не-

четкая разметка полосы движения, высокая интенсивность дорожного трафика и т.д., то с помощью бло-

ка 5 управления сменой режима вождения и дисплея 8 дают запрос водителю на передачу ему управле-

ния АТС. 

В случае, если водитель подтвердил свою готовность управлять АТС, с помощью блока 6 оценива-

ют функциональное состояние водителя путем тестирования его способности выполнять задание по сле-

жению за целью, для чего на дисплее 8 дополнительно отображают курсор 15 (например, в виде перекре-

стия со стрелкой, как показано на фиг. 3) и с помощью блока 5 и дисплея 8 дают водителю задание как 

можно более точно отслеживать на дисплее 8 линейные и угловые перемещения изображения 14 АТС 

путем совмещения с ним курсора 15 (совмещения перекрестия курсора 15 с перекрестием на изображе-

нии 14 АТС, как показано на фиг. 3) с помощью манипулятора 7 в течение определенного времени Т. 

При выполнении водителем указанного задания с помощью блока 6 регистрируют суммарное время t 

совпадения курсора 15 с изображением 14 АТС (фиг. 3) в течение времени T и по истечении времени Т 

определяют эффективность выполнения водителем задания по слежению за целью как отношение t/Т. 

При этом под суммарным временем t совпадения курсора 15 с изображением 14 АТС понимается сум-

марное время, в течение которого абсолютная величина ошибки рассогласования не превышает задан-

ную величину отклонения, устанавливаемую заранее [4]. 

Полученное значение эффективности выполнения задания принимают в качестве показателя R го-

товности водителя взять на себя управление АТС. 

При этом следует отметить, что полученный таким образом показатель R готовности водителя взять 

на себя управление АТС учитывает состояние внимания и ситуационную осведомленность водителя, а 

также адекватность и быстроту его реагирования на изменение ДС. 

В случае, если полученное значение показателя R оказывается выше предварительно заданного ми-

нимально допустимого значения Rmin, в установленном порядке передают управление АТС водителю. В 

противном случае, а также в случае, если водитель не подтвердил свою готовность управлять АТС акти-
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вируют систему 9 безопасности АТС для его остановки в установленном порядке. 

В качестве примера рассмотрен процесс обеспечения и оценки готовности водителя АТС взять 

управление от CAB на себя при движении легкового АТС по дороге, на которой встречные потоки 

транспортных средств физически разделены и запрещено движение велосипедистов и пешеходов. АТС 

было дополнительно оснащено блоком 4 определения необходимости передачи управления водителю, 

блоком 5 управления сменой режима вождения и блоком 6 формирования динамического изображения 

дорожной ситуации и оценки готовности водителя управлять АТС, реализованными на основе системно-

го блока компьютера, а также манипулятором 7, установленным на пульте водителя и дисплеем 8. В ка-

честве манипулятора 7 был использован джойстик "Logitech Extreme 3D Pro" [5], позволяющий управ-

лять линейными и угловыми перемещениями курсора 15 на экране дисплея 8. Автоматизированное вож-

дение осуществлялось со скоростью 50 км/ч по запланированному маршруту, в конце которого на участ-

ке длиной 5 км была намечена передача управления водителю. 

При движении АТС в режиме автоматизированного управления на протяжении всего запланиро-

ванного маршрута на дисплее 8 с помощью блока 6 в реальном времени отображалась текущая ДС в ви-

де, показанном на фиг. 3, что позволяло водителю при беглом взгляде на дисплей 8 быть в курсе текущей 

ситуации на дороге. 

Когда до конечного пункта маршрута осталось 5 км, на выходе блока 4 определения необходимости 

передачи управления водителю был сформирован соответствующий сигнал, по которому с помощью 

блока 5 управления сменой режима вождения и дисплея 8 водителю был сделан запрос на передачу ему 

управления АТС. После того, как водитель подтвердил свою готовность управлять АТС, для оценки его 

функционального состояния с помощью блока 6 на дисплее 8 наряду с динамическим изображением те-

кущей ДС был отображен курсор 15 в виде перекрестия со стрелкой (как показано на фиг. 3), управляе-

мый манипулятором 7, было дано задание как можно более точно отслеживать на дисплее 8 линейные и 

угловые перемещения изображения 14 АТС путем совмещения с ним курсора 15 с помощью манипуля-

тора 7 в течение времени T=30 с. 

В результате выполнения водителем указанного задания с помощью блока 6 было определено, что 

суммарное время t совпадения курсора 15 с изображением 14 АТС равно 27 с, а эффективность выполне-

ния водителем задания (отношение t / T), как показатель его функционального состояния, равна 0,9. По-

лученное значение эффективности выполнения задания было принято в качестве показателя R готовно-

сти водителя взять на себя управление АТС, и, поскольку оно оказалось выше предварительно заданного 

минимально допустимого значения Rmin = 0,7, управление АТС было передано в установленном порядке 

водителю. 

Таким образом, предлагаемые способ и система позволяют повысить безопасность эксплуатации 

автоматизированных транспортных средств при переходе от автоматизированного режима управления 

транспортным средством к ручному путем информирования водителя о динамике текущей дорожной 

ситуации и получения количественной оценки функционального состояния водителя непосредственно 

перед передачей ему управления автоматизированным транспортным средством. 
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ФОРМУЛА ИЗОБРЕТЕНИЯ 

1. Способ обеспечения и оценки готовности водителя автоматизированного транспортного средства 

взять управление на себя, заключающийся в том, что в режиме автоматизированного управления автома-

тизированным транспортным средством осуществляют мониторинг состояния автоматизированного 

транспортного средства и внешней среды; с использованием полученных данных формируют на дисплее 

в реальном времени динамическое изображение текущей дорожной ситуации, содержащее, как минимум, 

изображения движущихся по дорожному полотну с разметкой автоматизированного транспортного сред-

ства и других окружающих его транспортных средств; при необходимости передать управление автома-

тизированным транспортным средством водителю последнему дают запрос на передачу ему управления 

автоматизированным транспортным средством; после подтверждения водителем в ответ на запрос своей 

готовности управлять автоматизированным транспортным средством на указанном дисплее отображают 

курсор, управляемый с помощью манипулятора на пульте водителя, и дают водителю задание по слеже-

нию за целью на указанном дисплее путем совмещения с ней указанного курсора с помощью указанного 

манипулятора в течение определенного времени Т, причем в качестве цели используют указанное изо-

бражение автоматизированного транспортного средства; регистрируют суммарное время t совпадения 

курсора с целью в течение времени T и по истечении времени Т определяют показатель R готовности 
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водителя взять на себя управление автоматизированным транспортным средством в соответствии с вы-

ражением R = t/T, в случае, если полученное значение показателя R оказывается выше предварительно 

заданного минимально допустимого значения Rmin, передают управление автоматизированным транс-

портным средством водителю, в противном случае, а также в случае, если водитель не подтвердил свою 

готовность управлять автоматизированным транспортным средством, активируют систему безопасности 

автоматизированного транспортного средства для его остановки. 

2. Система обеспечения и оценки готовности водителя автоматизированного транспортного средст-

ва взять управление на себя для осуществления способа по п.1, содержащая систему контроля состояния 

автоматизированного транспортного средства, систему контроля состояния внешней среды, базу данных, 

блок определения необходимости передачи управления водителю, блок управления сменой режима вож-

дения, блок формирования динамического изображения дорожной ситуации и оценки готовности води-

теля управлять автоматизированным транспортным средством, манипулятор и дисплей, вход которого 

связан с выходом блока формирования динамического изображения дорожной ситуации и оценки готов-

ности водителя управлять автоматизированным транспортным средством, первый, второй, третий и чет-

вертый входы которого связаны соответственно с первыми выходами системы контроля состояния авто-

матизированного транспортного средства, системы контроля состояния внешней среды, базы данных и 

выходом манипулятора, а вход-выход - со входом-выходом блока управления сменой режима вождения, 

первый выход которого связан с системой безопасности автоматизированного транспортного средства, 

вход - с выходом блока определения необходимости передачи управления водителю, а второй выход - с 

первым входом системы автоматизированного вождения, второй, третий и четвертый входы которой со-

единены соответственно со вторыми выходами системы контроля состояния автоматизированного 

транспортного средства, системы контроля состояния внешней среды и базы данных, первый, второй, 

третий и четвертый выходы соединены соответственно с приводами управления ускорением, торможе-

нием и поворотом автоматизированного транспортного средства и входом блока определения необходи-

мости передачи управления водителю, а вход-выход связан со входом-выходом системы безопасности 

автоматизированного транспортного средства. 
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