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 :על הנושא
צפופים אורבניים באזורים מהירים אוטונומיים רכבים בקרת  

Control of ultra-fast autonomous vehicles in dense urban areas 
               The seminar will  be given in Hebrew 

 
 

  להלן תקציר ההרצאה:

 
בשינוע בשנים האחרונות אנו עדים למגמה הולכת וגוברת של כניסת רכבים אוטונומיים לכל תחומי החיים: החל 

 לרכבים האוטונומיים אשר משתלבים בכבישים ראשיים ברחבי העולם.ולוגיסטיקה ברצפות הייצור, ועד 

השימוש ברכבים אוטונומיים מאפשר להסיר את הגורם האנושי מנהיגת הרכבים ובכך להקטין את מספר התאונות 

חכמים, ובנוסף מאפשר לשפר את  באופן ניכר על ידי הקטנת זמני תגובה, ושימוש באלגוריתמי קבלת החלטות

 ביצועי הרכבים על ידי ניהול נכון יותר של משאבי המערכת.

 ןחקרים רבים כיום בתחום הרכבים האוטונומיים עוסקים בשאלה כיצד לבצע נסיעה בטוחה הן לנוסעים, המ

מעטפות הבטיחות  לסביבה והן לרכב עצמו תחת אילוצי הבטיחות הקיימים כיום. מטרת מחקר זה הינה להגדיל את

 של רכבים אוטונומיים בכלל, ורכבים אוטונומיים זעירים לצורכי שינוע ולוגיסטיקה בפרט.

 לרכבים אוטונומיים זעירים לבצע בלימה תאפשראשר  מערכת בטיחות פיתוח האשר הוגדר הייעד המחקר המרכזי 

 שלהתחלתית ממהירות  מהירה 10 /m s  כפי שנראה מדובר במערכת בתוך פחות ממטר אחד מוחלטתלעצירה .

אשר משנה את האופן שבו אנו מסתכלים על האילוצים הפיסיקליים הקיימים המגדירים את אילוצי פורצת דרך 

 כיום. הבטיחות

של מערכת בטיחות נוספת המאפשרת ביצוע פניות במהירות של ואת האתגרים בנוסף נסקור את תהליך המחקר 

 10 /m s תחת רדיוס עקמומיות של מטר אחד תחת שליטה מלאה על הרכב וללא כניסת הרכב להחלקות. 
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