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Аннотация. Рассмотрен пример оценки времени обнаружения пешехода беспилотным 

автомобилем в зависимости от дальности и погодных условий. Получены приближенные кри-

вые распределения времени реакции системы технического зрения. 
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Abstract. An example of estimating the pedestrian detection time of an unmanned vehicle de-

pending on the range and weather conditions is considered. Approximate distribution curves of the 

vision system reaction time are obtained. 
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Обнаружение пешехода представляет собой важный параметр для без-

опасности и эффективности функционирования беспилотных транспортных 

средств [1]. В отличие от человека-водителя, системы автономного вождения 

опираются на работу камер и нейросетевых алгоритмов для идентификации 

объектов. Время реакции системы на обнаружение зависит от дальности до 

объекта, условий освещенности и погодных факторов, которые оказывают зна-

чительное влияние на точность и скорость распознавания. На рисунке 1 приве-

дены графики плотности вероятности времени обнаружения пешехода при раз-

личных погодных условиях.  

  
Рисунок 1 – Распределение плотности вероятности времени обнаружения пе-

шехода при разных погодных условиях 
 

В таблице 1 представлены средние результаты времени обнаружения 

пешехода беспилотным автомобилем при различных условиях. 
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Таблица 1   

Время обнаружения пешехода беспилотным автомобилем 

Условия Дальность, м Среднее время, с Разброс времени, с 

Ясно, день 50 0,25 ±0,05 

Ясно, день 30 0,18 ±0,03 

Дождь, день 30 0,35 ±0,08 

Ночь, освещение 30 0,42 ±0,10 

 

Эффективность и время обнаружения пешехода беспилотным автомоби-

лем в сложных погодных условиях существенно зависит от дальности. В усло-

виях (дождь, ночь) время реакции возрастает в 1,5–2 раза, а разброс значений 

увеличивается. Исследования демонстрируют систематическое смещение в 

производительности алгоритмов обнаружения пешеходов: точность распозна-

вания коррелирует с антропометрическими и фотометрическими характеристи-

ками объектов (например, вероятность корректного обнаружения пешеходов с 

ростом выше среднего (взрослые) превышает вероятность обнаружения пеше-

ходов с ростом ниже среднего (дети) на 20 %) [2].  

Несмотря на применение современных методов оценки времени обнару-

жения пешеходов, системы автономного вождения всё ещё демонстрируют не-

достаточную надёжность в интерпретации дорожной обстановки, особенно в 

сложных и динамичных сценариях [3]. Поэтому необходимо продолжать иссле-

дования, направленные на увеличение разнообразия дорожных ситуаций и по-

вышение требований к характеристикам камер и нейросетевых алгоритмов об-

наружения. Важно разработать комплексный подход, обеспечивающий баланс 

между точностью и скоростью обработки. Реализация этих задач требует фор-

мирования обширных обучающих наборов данных с использованием комбини-

рованных методов обработки информации для повышения эффективности си-

стемы. 
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