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НАПІВКЕРОВАНЕ ПРОГНОЗУВАННЯ МУЛЬТИМОДАЛЬНОЇ
ТРАЄКТОРІЇ РУХУ ТРАНСПОРТИХ ЗАСОБІВ
НА ОСНОВІ ТРАНСФОРМЕРІВ

Анотація. Дослідже но про гно зу ва ння траєкторії руху транс пор тних за собів із ви ко рис -
тан ням штуч них не й рон них ме реж. Роз гля ну то на явні підхо ди та ме то ди роз в’я зан ня за -
дачі пе ре дба чен ня траєкторії руху транс пор тних за собів та їхні об ме жен ня. За да чу про -
гно зу ван ня руху на ве де но у сце но цен трич но му на лаш ту ванні із за сто су ван ням вхідно го
пред став лен ня спро щен но го виду з висоти пта ши но го по льо ту та вихідно го пред став лен -
ня мапи зай ня тості. Для по пе ред ньо го об роб лен ня унімо даль но го на бо ру да них та утво -
рен ня муль ти мо даль но го на бо ру да них за про по но ва но напівке ро ва ну фізич но-ма нев ро ву
мо дель, що роз в’я зує за да чу об ме же ності на бо ру дан них для на вчан ня. Мо дифіко ва ний
варіант архітек ту ри штуч них не й рон них ме реж Transformer ви ко рис то вується для пе ре -
дба чен ня траєкторії, а та кож до дат ко во мо дифікується для об роб лен ня ве ли ких про сто ро -
во-ча со вих зв’язків. Ефек тивність за про по но ва но го ме то ду порівня но з дво ма кра щи ми
аген то цен трич ни ми та сце но цен тир чни ми ал го рит ма ми. Зап ро по но ва ний ме тод по кра щує
ефек тивність відо мих ме тодів до 40 % у пев них мет ри ках та до ся гає ре зуль татів,
порівню ва них з на й кра щи ми аген то цен трич ни ми підхо да ми.

Клю чові сло ва: про гно зу ван ня руху, про гно зу ван ня траєкторії, напівке ро ва не на вчан ня,
транс фор мер, гли бо ке на вчан ня.

ВСТУП

У ХХ столітті ав то мобілі ста ли ма со вим яви щем че рез інтен сив ний роз ви ток
про мис ло вості та, як наслідок, зрос тан ня місько го на се лен ня, яке по тре бу ва -
ло швидкісних і зруч них за собів пе ре су ван ня. Однак останнє зу мо ви ло зрос -
тан ня кількості до рож ньо-транс пор тних при год (ДТП), травм і смер тей.
У ХХІ столітті ба га то досліджень у сфері транс пор ту зо се ред же но на роз роб -
ленні ав то ном них транс пор тних за собів (АТЗ), які, як очікується, знач но
змен шать кількість ДТП шля хом усу нен ня фак то ра лю дської по мил ки.

Зада чу ав то ном но го водіння тра диційно розділя ють на послідовні підза дачі:
сприй нят тя, про гно зу ван ня траєкторій руху та пла ну ван ня ма нев ру. Поп ри знач -
ний про грес у роз в’я занні підза дачі сприй нят тя, про гно зу ван ня траєкторій руху за -
ли шається однією з на й складніших час тин роз роб лен ня АТЗ. У мо де лях про гно зу -
ван ня руху ма ють бути вра хо вані наміри агентів до рож ньо го руху у по точ ний час
та по пе ред ня по ведінка інших агентів, а та кож пра ви ла до рож ньо го руху, се ре до -
ви ще водіння та взаємо за леж ності між водіями. Обме жен ня дос туп ної спос те ре жу -
ва ної інфор мації та об чис лю валь них ре сурсів та кож усклад ню ють за да чу і роб лять
ак ту аль ним по шук більш ефек тив них та точ них мо де лей про гно зу ван ня руху.

У цій статті роз гля дається роз роб лен ня інте лек ту аль ної сис те ми пе ре дба -
чен ня муль ти мо даль них траєкторій з ви ко рис тан ням тех но логій напівке ро ва но -
го на вчан ня із за сто су ван ням гібрид ної мо делі пе ре дба чен ня траєкторії руху на
основі штуч них не й рон них ме реж з архітек ту рою Transformer та фізич но-ма нев -
ро вої мо делі руху агентів.
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