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Вступ 
 
При управлінні автомобілем, оснащеним 
звичайною системою головного освітлення, в 
нічний час або в умовах поганої видимості 

водій позбавлений можливості отримувати 
повну візуальну інформацію. Узбіччя дороги, 
предмети на ньому залишаються поза зоною 
ясної видимості. Однак, жорстко закріплені 
фари, навіть якщо вони правильно відрегу-
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льовані, освітлюють обмежений простір по-
переду автомобіля і в набагато меншому сту-
пені - простір по обом сторонам від напрям-
ку руху машини. Тому що статичні фари 
просто забезпечують певне освітлення поля 
зору для водіїв у нічний час, яке є недостат-
нім, щоб служити для доріг і перетинань. 
Виходячи з цього була запропонована пере-
дова система переднього освітлення (ПСПО). 
 

Аналіз публікацій 
 
Проблема інтелектуалізації системи адапти-
вного головного світла автомобіля ретельно 
розглянута у дослідженнях, що присвячені 
розвитку адаптивної системи переднього 
освітлення [1]. Теоретичні основи, конкретні 
рішення представлені. у наукових статтях 
іноземних науковців з розробки новітніх сис-
тем адаптивного головного світла автомобіля 
[2]. 
 
Узагальнення задач інтелектуальної системи 
адаптивного головного світла автомобіля бу-
ло виконано у вигляді прототипів, симулято-
рів інтелектуальної системи адаптивного го-
ловного світла автомобіля. 
 

Мета та постановка задачі 
 
Сучасний автомобіль повинен мати таку 
комп’ютерну систему, яка на основі механіз-
му адаптації та самонавчання в автоматич-
ному режимі враховує постійні зміни середо-
вища руху транспортного засобу, опосеред-
ковано оцінює первинні характеристики, уза-
гальнює отриману інформацію та забезпечує 
освітлення дороги. 
 
Об’єктом дослідження виступає процес інте-
лектуалізації автомобіля. Предметом дослі-
дження є інформаційна технологія, її інфор-
маційно-комунікаційна частина, яка забезпе-
чує освітлення дороги попереду автомобіля. 
 
Робота спрямована на підвищення інформа-
тивності учасників дорожнього руху. Для 
досягнення цієї мети треба вирішити задачу 
надання водіям та особам, що приймають 
рішення з організації транспортних процесів, 
інформації про дорожні ситуації. 
 
Мета цієї системи полягає в забезпеченні 
освітлення для водія транспортного засобу, 
щоб керувати безпечно в темряві. 
 

Моделювання електромеханічних  
процесів 

 
Автомобіль оснащений переднім освітлен-
ням має важливе значення для безпеки доро-
жнього руху в нічний час. Це є предметом 
безперервних змін після прогресу в техноло-
гії. З цих причин, в останні два роки автома-
тичне і адаптивне дальнє світло запропоно-
вані з електронним управлінням на основі 
обробки зображень відеокамери. Але автома-
тичний контроль цих фар, а також реакції на 
інших учасників руху може мати широкі на-
слідки для комфорту і безпеки нічного во-
діння. Це може бути результатом недоскона-
лості датчиків, алгоритму та пристроїв конт-
ролю зміни світлового променя. Це може 
привести до відсутності реакції світла і за-
сліплення неправильно ідентифікованих 
об'єктів, наприклад велосипедистів, пішохо-
дів і до погіршення освітлення відповідно на 
світловідбивачі (дорожні знаки). 
 
Адаптивні системи переднього освітлення 
(AFS) призначені, в основному для перемі-
щення променя вліво і вправо за напрямком 
вигину (режим "вигин" AFS), а також трохи 
збільшити нахил відсікання вирівнюванням 
більш високих швидкостей під час умов во-
діння на автомагістралі. Двома додатковими 
функціями AFS є режим "погана погода" ак-
тивізується під час дощу, снігу або туману і 
режим "місто", який дозволяє освітлення ме-
ншої відстані, але більш широким кутом. 
AFS є складним і дорогим рішенням. Для 
конструктивного рішення задач нелінійного 
та ситуаційного керування інтелектуальних 
мехатронних (телематичних) систем автомо-
біля (рис. 1) доцільно використовувати апа-
рат штучних нейронних мереж (ШНМ) [1-3]. 
 
Достоїнством моделей, побудованих на ос-
нові ШНМ, є можливість одержання нової 
інформації про проблемну область у формі 
прогнозу. При цьому побудова і настрою-
вання ШНМ здійснюється за допомогою їх 
навчання на основі наявної і доступної інфо-
рмації. Нечіткі ШНМ або гібридні мережі 
покликані об'єднати в собі достоїнства ШНМ 
і систем нечіткої логіки. З одного боку, вони 
дозволяють розробляти і представляти моде-
лі систем у формі нечітких правил, а з іншого 
боку, для побудови нечітких правил викори-
стовуються методи ШНМ. Для створення 
моделей з вищезазначеними інтелектуальни-
ми технологіями доцільно використовувати 
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математичний програмний продукт 
MATLAB (Simulink). Створення нечіткої мо-
делі в середовищі Simulink можна розділити 
на 4 етапи. Перший етап: збір даних про ро-
боту базової Simulink-моделі і створення 
файлу даних для навчання нечіткої структу-
ри. Другий етап: завдання властивостей нечі-

ткої системи (тип системи нечіткого виводу, 
кількість вхідних та вихідних змінних, метод 
дефаззіфікації). Третій етап: тренування (на-
вчання) моделі. Четвертий етап: використан-
ня розробленої нечіткої моделі в блоці фаззі-
контролера в середовищі Simulink. 

 

 
 
Рис. 1. Приклад інтеграції інтелектуальних мехатронних (телематичних) систем автомобіля 

 

 
Рис. 2. Приклад синтезу гібридного нейрофаззі контролера в середовищі MATLAB (Simulink) 



100 

 
Автомобіль і електроніка. Сучасні технології, 6/2014 

На рис. 2 наведено приклад синтезу гібрид-
ного нейрофаззі контролера в середовищі 
MATLAB (Simulink). 
 
Використання нечітких (гібридних) регуля-
торів доцільно при проектуванні та дослі-
дженні електронних систем керування агре-
гатами, механізмами та вузлами автомобілів, 
електромобілів, гібридних автомобілів, а та-
кож при розробці нових методів діагносту-
вання та прогнозування технічного стану за-
собів транспорту, що забезпечують високу 
ефективність їх використання та надійність 
роботи. 
 

Висновки 
 
Нові адаптивні системи освітлення можуть 
бути кроком вперед на шляху поліпшення 
освітлення дорожнього полотна в нічний час. 
Основною нового правила є «активне, вибо-
рче уникнення засліплення» замість справж-
нього променя ближнього світла «фіксова-
ною тіньової» зоною. Як наслідок, надмірне 
яскраве ближнє світло в даний час спостері-
гається, а також використання дальнього сві-
тла набагато менше. 
 
 

Загальні використання адаптивних систем 
можуть бути справжнім проривом у філосо-
фії освітлення дороги і може призвести до 
серйозних наслідків щодо кращого освітлен-
ня дороги, поліпшенню стратегії нічного во-
діння і всіх поведінок учасників дорожнього 
руху. Подання адаптивних систем означає 
згоду змінити визначенні вимоги законодав-
ства у напрямку частковій заміни людського 
сприйняття високого рівня машинного зору. 
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