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крос-кореляції [4].  

Висновки. Отримані результати досліджень показали високу 

ефективність розробленого алгоритму. Вона була доведена відсутністю 

помилок визначення положення об’єкта на робочому полі в рамках заданих 

вимог, а також більш високими, у порівнянні з аналогічним алгоритмом 

показниками швидкодії: час на обробку одного кадру, що охоплював все поле 

та визначення знаходження об’єкта у відповідному його  

осередку за розробленим алгоритмом складав всього 0,12 с, за  

алгоритмом-аналогом – 0,87 с. 
Література: 1: Гонсалес Р., Вудс Р. Цифровая обработка изображений // Москва: 

Техносфера, 2012. – 1104 с. 2: Журавель И.М. Краткий курс теории обработки изображений 
[Электронный ресурс]/ matlab.exponenta – Режим доступа: URL http://matlab.exponenta.ru/ 
imageprocess/ book2/34.php. 3: Гонсалес, Р. Цифровая обработка изображений [Текст] / Р. 
Гонсалес, Р. Вудс. – М.: Техносфера, 2012. – 1104 с. 3: Гонсалес, Р. Цифровая обработка 
изображений [Текст] / Р. Гонсалес, Р. Вудс. – М.: Техносфера, 2012. – 1104 с.  4: Гориславец 
Д.Ю., Кобеляцкий Д.А. Система технического зрения для управления гексаподом. [Текст]/ 
Гориславец Д.Ю., Кобеляцкий Д.А., Пономарьова Г. В, //Материалы ХХI международного 
молодежного форума «Радиоэлектроника и молодежь в XXI веке» / – Харьков, 2017. – 214 
c., С 25-26. 
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Постановка проблеми. Моніторинг транспортного засобу (ТЗ) з 

біпаливною системою за допомогою сучасних інформаційних систем засобами 
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інтелектуальних транспортних систем (Intelligent Transport Systems (ITS))  має 

суттєві складності, тому що потребує формування вимірювального комплексу 

на основі ТЗ. Для цього доцільно враховувати інформацію системи OBD (On 

Board Diagnostic), зокрема інформацію, отриману скануванням пам'яті 

електронного блоку керування двигуном (ЕБК) ТЗ спеціальними 

технологічними засобами (за наявності), а також електронного блоку 

керування біпаливною системою.  

Мета дослідження. Метою роботи є обґрунтування, структури і 

формування інформаційного комплексу моніторингу ТЗ з біпаливною 

системою, для дослідження роботи ТЗ з двигуном, обладнаним системою 

впорскування газового палива в умовах експлуатації засобами ITS. 

Основний матеріал. Аналіз літературних джерел показав, що 

дослідження структури вимірювального комплексу для дослідження роботи 

ТЗ з двигуном, обладнаним біпаливною системою впорскування, в умовах 

експлуатації засобами ITS не проводились і, відповідно, не розроблявся для 

цього дослідження вимірювальний комплекс, який забезпечує дистанційний 

моніторинг засобами ITS. Для дослідження роботи ТЗ з двигуном, обладнаним 

біпаливною системою впорскування, в умовах експлуатації засобами ITS 

потрібно вимірювати параметри технічного стану ТЗ, щонайменше в частині 

витрати палива, температур технологічних рідин, часу теплової підготовки, 

частоти обертання, швидкості і положення ТЗ. Для аналізу отриманих значень 

параметрів технічного стану ТЗ додатково потрібно отримати коефіцієнт 

надлишку повітря, температуру каталізатора, напругу на датчиках О2 

каталізатора, тиск і температуру у впускному колекторі, напругу бортової 

мережі - зарядки акумулятора і живлення системи керування приладів. 

Проведення досліджень бензинового ТЗ, оснащеного системою впорскування 

газу, викликано особливостями процесів теплової підготовки ТЗ в період 

післяпускового прогріву і особливостями запуску системи впорскування газу. 

Специфічні особливості зрідженого газового палива та конструкції газової 

паливної апаратури для його подачі у двигун є причиною ускладнень при 
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запуску транспортного двигуна, який працює на зрідженому газовому паливі 

в умовах низьких температур навколишнього середовища. Проаналізувавши 

існуючі в ТЗ засоби і методи визначення вказаних параметрів технічного 

стану, сучасне обладнання та інформаційні можливості ITS, авторами 

запропонований варіант схеми інформаційного обміну між елементами 

системи вимірювань для здійснення дистанційного дослідження роботи ТЗ, 

обладнаного біпаливною системою впорскування палива, в умовах 

експлуатації засобами ITS, що показаний на (рис. 1). 

 
Рис. 1. Схема інформаційного обміну між елементами системи вимірювань 

для здійснення дистанційного дослідження роботи ТЗ, обладнаного 

біпаливною системою впорскування газового палива, в умовах експлуатації 

засобами ITS 

Висновки. Приведено схему інформаційного обміну між елементами 

системи вимірювань для здійснення дистанційного дослідження роботи ТЗ, 

обладнаного біпаливною системою впорскування газового палива, в умовах 

експлуатації засобами ITS. Обґрунтовано структуру інформаційного 

комплексу та склад системи моніторингу параметрів технічного стану і 

положення для дослідження роботи ТЗ, обладнаного біпаливною системою 

впорскування (зрідженого газового палива) з можливістю дистанційної 



Синергетика, мехатроніка, телематика дорожніх машин і систем у навчальному процесі та науці 

65 

реєстрації і виводу отриманих результатів на віддалений комп’ютер засобами 

ITS при проведенні експериментальних досліджень в умовах експлуатації. 

 

УДК 004 

СИСТЕМЫ ГОЛОСОВОГО УПРАВЛЕНИЯ НА АВТОМОБИЛЬНОМ 

ТРАНСПОРТЕ 

Пронин С.В, к.т.н., доц., кафедра компьютерных технологий и 

мехатроники, ХНАДУ 

Мирошниченко М.А., ст. гр. МИ-41-14, ХНАДУ 

Ше М.А., ст. гр. МКН-51-17, ХНАДУ 

Шевченко В.В., ст. гр. МКН-51-17, ХНАДУ 

 

Постановка проблемы  – необходимость при езде управлять бортовой 

электронными системами на панели управления автомобиля приводит к 

ситуации когда водитель вынужден отвлекатся от слежения за дорожной 

обстановкой и проводить различные манипуляции, что повышает риск 

дорожно-транспортных проишестий. Для решения этой проблемы 

предлагается применять системы управления голосом которые существенно 

сокращают количество ручных операций и позволяют водителю не 

отвлекаться во время управления автомобилем. 

Цель исследования – повышение безопасности и комфорта управления 

транспортным средством. 

Основний материал. В современных автомобилях голосовое управление 

осуществляется путем произношения вслух надлежащих команд, которые 

путём прохождения определённых преобразований преобразуются в сигналы 

управления для соответствующих систем.  

На сегодня при помощи голосового управления можно управлять в 

автомобиле следующими системами [1]: 

– климатом; 

– мультимедийной системой; 
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