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Введение. Адаптивный круиз-контроль (ACC) — это автомобильная функция 

автомобиля, которая активирует функцию слежения за автомобилем. Он имеет два режима 

работы из-за наличия и удаленности идущих впереди на той же полосе транспортных средств. 

Первый режим – это режим контроля скорости, при котором транспортное средство движется 

с постоянной скоростью, заданной водителем. Второй режим - это режим управления 

временным интервалом, который активируется для предотвращения столкновения, когда на 

пути транспортного средства ACC обнаруживается более медленно движущееся транспортное 

средство, обнаруженное радиолокационным датчиком. Наиболее часто используемая 

стратегия управления с системой ACC - это модель прогнозирующего управления (MPC). 

Было опубликовано много исследований о MPC на основе ACC, в то время как было проведено 

меньше исследований о других контроллерах на основе ACC, таких как Neural Network (NN). 

Для проверки превосходства MPC в управлении системой ACC необходимо провести 

сравнение поведения MPC и других контроллеров в этой системе, что и будет нашей целью в 

данной работе.  

 

Основная часть. С помощью Matlab/Simulink будет установлена система ACC на 

транспортном средстве со следующими контроллерами: 

1. модель прогнозирующего контроллера (MPC), который необходимо настроить для 

поиска наилучшего отклика с оптимальными параметрами управления. [1][2] 

2. Контроллеры нейронной сети, такие как Buck Propagation Network (BPN) [3]. 

После применения вышеупомянутых контроллеров с системой ACC и наблюдения за их 

реакцией будет проведено тщательное сравнение двух контроллеров с различных точек 

зрения, таких как стабильность, безопасность, скорость и т. д. 

 

Выводы. Был рассмотрен сценарий вождения автомобиля ACC с предшествующими 

транспортными средствами, при моделировании модели автомобиля ACC с контроллерами 

MPC и BPN было заявлено сравнение между двумя предыдущими контроллерами с системой 

ACC. 
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