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Постановка проблеми. Концепція керування транспортом, яка 

спирається на застосування засобів класичного автоматизованого керування 

вичерпала себе. Інноваційний шлях розвитку вимагає створення нових методів 

експлуатації, керування та контролю сучасними транспортними засобами. На 

даний момент спостерігається істотний прогрес в області підвищення 

продуктивності електронних обчислювальних машин, створення компактних, 

вбудованих обчислювальних систем, створення нових типів сенсорних систем 

(лазерні далекоміри, радари). Ці обставини створюють передумови для 

створення транспортних засобів нового покоління, а саме, роботизованих 

транспортних засобів (РТЗ), здатних до автономного виконання поставлених 

задач у динамічному середовищі. 

У роботі вирішується науково-технічна задача розроблення архітектури 

інформаційно-комунікаційної технології інтелектуального керування 

наземними РТЗ на основі хмарних сервісів, що має важливе значення для 

народного господарства України. 
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Мета дослідження – розроблення методів, алгоритмів та програмних 

засобів синтезу архітектури інформаційно-комунікаційної технології 

інтелектуального керування наземними РТЗ на основі хмарних сервісів. 

Розроблення архітектури інформаційно-комунікаційної технології 

інтелектуального керування наземними РТЗ. Одне з помітних досягнень в 

цій області – це поява і широке поширення уніфікованих РТЗ, оснащених 

необхідним набором датчиків і виконавчих механізмів, а також програмним 

забезпеченням з відкритим інтерфейсом, що дозволяє зосередитися 

безпосередньо на програмній реалізації системи керування РТЗ. Значний 

інтерес у цьому зв'язку представляє розробка систем керування для 

безпілотних літальних апаратів (БПЛА), бо на відміну від інших об'єктів 

керування вони одночасно є складними нелінійними об’єктами і 

функціонують в тривимірному просторі. І саме з вирішенням цього завдання 

– завдання автоматизації керування БПЛА – пов'язують суттєвий прогрес в 

області створення нових методів і алгоритмів розпізнавання образів, 

керування, планування траєкторії і ін. 

Традиційно в робототехніці і суміжних дисциплінах під системами 

керування розуміється дворівнева система, що складається з деліберативного 

і реактивного рівнів керування. На реактивному рівні вирішуються базові 

завдання, пов'язані з витримкою заданих параметрів об'єкта (швидкість, 

кутове положення і т.д.). Ці завдання мають найвищий пріоритет, і зазвичай їх 

рішення проводиться в режимі реального часу безпосередньо на бортовому 

обчислювачі РТЗ. Також саме на цьому рівні проводиться первинна обробка 

інформації, що надходить від датчиків РТЗ. Дані, необхідні безпосередньо для 

вирішення поточних завдань, використовуються програмними модулями 

керування, коли інша інформація передається на деліберативний рівень. 

На деліберативному рівні вирішуються наступні завдання – постановка 

цілей, визначення їх пріоритетів, прогнозування та планування: 

1) стратегічний рівень керування, відповідальний за постановку і вибір цілей, 

прогнозування, обробку інформації; 
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2) тактичний рівень, завдання якого вирішуються системою керування РТЗ, 

наприклад: 

а) визначення «місця» РТЗ (визначення географічного розташування РТЗ на 

побудованої карті); 

б) планування – побудова траєкторії РТЗ у вигляді певної послідовності 

розташування, прив'язаних до побудованої карті; 

в) оцінювання властивостей, обробки інформації, що дозволяють вирішити 

поставлену оператором завдання – наприклад, розпізнавання графічних 

образів з метою виявлення цільових об'єктів; 

3) рівень керування, відповідальний за витримування параметрів керування 

виконавчими механізмами. 

Щодо програмної частини керування, то ця система має передавати 

інформацію системі серверів, на яких відбуватимуться: перехоплення потоку 

відео від камер РТЗ та необхідні обчислення на базі даних, отриманих від 

сенсорних датчиків, і необхідні просторові та географічні побудови. Функція 

контролю за виконанням завдання реалізується окремим вузлом програмного 

забезпечення, запущеним для кожного РТЗ на сервері обчислювального 

кластера (рис. 1). Цей вузол викликає необхідні алгоритми обробки даних, що 

надходять від відеокамер РТЗ і бортових датчиків та алгоритми вироблення 

команд керування. 

Рисунок 1 – Керування роботами на основі хмарних сервісів 



МІЖНАРОДНА НАУКОВО-ПРАКТИЧНА КОНФЕРЕНЦІЯ, ХАРКІВ, 2018 р. 

124 

Висновки. В результаті дослідження запропоновано архітектуру 

інформаційно-комунікаційної технології інтелектуального керування 

наземними РТЗ на основі хмарних сервісів. 
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ОБ’ЄКТІВ) 
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мехатроніки, ХНАДУ 
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Гудаєв Р.Т. ст. гр. Мі-41-14, ХНАДУ 
 

Постановка проблеми.  З розвитком обчислювальної техніки стало 

можливим вирішити ряд завдань, що виникають в процесі життєдіяльності, 

полегшити, прискорити, підвищити якість результату. Наприклад, робота 

різних систем життєзабезпечення, взаємодія людини з комп'ютером, поява 

роботизованих систем та ін. Проте, відзначимо, що забезпечити задовільний 

результат в деяких завданнях (розпізнавання об'єктів, що швидко подібних 

об'єктів, рукописного тексту) в даний час не вдається. 

Мета дослідження: 

− вказати якісні зміни відбулися в області розпізнавання образів як 

теоретичні, так і технічні, із зазначенням причин; 

− обговорити методи і принципи, що застосовуються в 

обчислювальній техніці; 

− навести приклади перспектив, які очікуються в найближчому 

майбутньому. 

Вже зараз розпізнавання образів щільно увійшло в повсякденне життя і 

є одним з найбільш нагальних знань сучасного інженера. Системи 

біометричної ідентифікації особистості як свого алгоритмічного ядра так само 
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