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(57) Предложена система управления транспортным средством и способ прогнозирования предстоящей
области пересечения (1000) предполагаемых путей первой системы (600) транспортного средства и
второй системы (602) транспортного средства на основе текущих движений первой системы (600)
транспортного средства и второй системы (602) транспортного средства. Расстояние досягаемости
(1002; 1006; 1008) первой системы (600) транспортного средства вычисляется как расстояние от
переднего края (1004) первой системы (600) транспортного средства до области пересечения (1000).
Сравниваются разница между расстоянием досягаемости (1002; 1006; 1008) первой системы (600)
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(600) транспортного средства автоматически останавливается в ответ на разницу, являющуюся
меньше, чем заданное расстояние зазора (1014).
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