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координат, що пов’язана з центром ваги трактора. 

Математично доведено, що одним зі шляхів аналізу масиву даних є 

застосування теорії вейвлетів з використанням штучного інтелекту (по 

принципу нейронної мережі) та фільтрації сигналу. 
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analysis on industrial equipment through stft and dwt / E. Cabal-Yepez, A. Garcia-Ramirez, R. 
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Розвиток фар ТЗ: Світлотехніка в ТЗ поєднує в собі сукупність приладів 

освітлення на ТЗ, що застосовуються для освітлення території близько ТЗ і 

позначення ТЗ для інших учасників руху. Світлотехнікою вважаються фари, 

підфарники, прожектори, габаритні вогні, стоп-вогні, денні ходові вогні, 

покажчики напрямку повороту, лампи заднього ходу, протитуманні фари і 

ліхтарі, а також лампи освітлення номерного знаку. 

Розглядаючи застосування інформаційних технологій в освітленні ТЗ, 

необхідно зупинитись на системі адаптивного освітлення (САО), яке набуває 

все більшого застосування. 

Дана система освітлення виходить за рамки традиційного використання 

ближнього і дальнього світла фар, тому що пропонує для конкретних умов 

руху свій режим освітлення. САО постійно удосконалюються: додаються нові 

функції, розширюються можливості наявних режимів освітлення. 

САО ТЗ управляється бортовим комп'ютером, який зчитує інформацію з 

датчиків кута повороту керма, швидкості ТЗ, положення ТЗ щодо вертикальної 

осі, системи курсової стійкості, а в деяких ТЗ навіть роботи склоочисників (для 

визначення зміни дорожніх умов при почався дощ або снігопад). 

У блок-фарах САО застосовуються не тільки ксенонові джерела світла. 

Самі фар із кроковими двигунами з малою дискретністю, що переміщають 

корпус блок-фари на всі боки максимум на 7 та 15 градусів. При цьому 

величина повороту кожної з двох блок-фар різниться. При повороті наліво ліва 

блок-фара повертається на повний кут, права - на половину цього кута 

(наприклад, на 15 і 7 градусів відповідно). При повороті направо на менший 

кут повертається ліва фара. Це зменшує небезпеку засліплення водіїв, які їдуть 

по дорозі, на яку звертає ТЗ. САО працює в режимах і ближнього, і далекого 

світла. 

Як тільки водій викручує кермо вправо або вліво на великий кут, 

включається САО − блок-фари повертаються кроковими двигунами, промінь 

світла змінює напрямок. При цьому внутрішня по відношенню до центру 

описуваної ТЗ окружності фара повертається на більший кут і висвітлює 
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простір, прилеглий до центральної частини дуги, зовнішня фара висвітлює 

зовнішню частину дуги і частково центральну частину дороги. Площа 

освітленого простору збільшується − водій отримує повну візуальну 

інформацію про дорожню обстановку. При виникненні прямо по курсу 

потужного зустрічного джерела світла, комп'ютер дає команду кроковим 

двигунів повернути блок-фари по вертикальній осі вниз. В результаті промінь 

світла кілька опускається, запобігаючи ефекту засліплення водія зустрічної ТЗ. 

Як тільки ТЗ порівнюються на дорозі, фари повертаються в початкове 

положення. 

САО змінює напрямок світлового потоку і по горизонталі, і по вертикалі. 

Наприклад, на довгому спуску світловий промінь підводиться, висвітлюючи 

протилежний підйом, а на крутому підйомі − опускається, щоб не засліпити 

водіїв зустрічних ТЗ, що піднімаються на гору зі зворотного боку. 

Робота комп'ютеризованої САО відрізняється високою плавністю. 

Єдиним помітним ефектом застосування САО є явне поліпшення освітленості 

дороги у всіх режимах руху і при будь-якій дорожній обстановці. 

Удосконалена система САО та деякі конкуруючі системи, зокрема, AFL 

відрізняються від описаної тим, що оснащуються додатковими фарами 

бокового освітлення. Ці невеликі фари, оснащені досить потужними 

джерелами світла, включаються окремо при різкому повороті керма, 

висвітлюючи при повороті направо праву частину дороги, при повороті наліво 

− ліву. Як тільки кермо приймає нейтральне положення, а траєкторія руху ТЗ 

випрямляється, задіяна в бічному освітленні фара − ліва або права − 

вимикається. 

 
Література: 1. Бурлакова Г. Ю. Информационные технологии при управлении 

автотранспортом предприятий : конспект лекций по курсу «Информационные технологии 
при управлении автотранспортом предприятий» для студентов направления подготовки 
7/8.07010102 «Организация перевозок и управление на транспорте (автомобильном)» 
дневной и заочной форм обучения / Г. Ю. Бурлакова. – Мариуполь : ПГТУ, 2014. – 136 с. 2. 
Горев, А. Э. Информационные технологии в профессиональной деятельности 
(автомобильный транспорт) : учебник для СПО / А. Э. Горев. — М. : Издательство Юрайт, 
2016. — 271 с. 3. Якубович А.Н. Информационные технологии на автотранспорте: учебное 
пособие / А.Н. Якубович, Н.Г. Куфтинова, О.Б. Рогова. – М.: МАДИ, 2017. – 252 с.  
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