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Дорожня машина – складний технічний комплекс. Ефективність її 

використання для виконання технологічних процесів в значній мірі 

визначається ефективністю управління робочими органами. Для оптимізації 

управління робочими органами машини необхідно контролювати просторове 

положення елементів конструкції дорожньої машини як один відносно 

іншого, так і по відношенню до поверхні грунту. 

В даній роботі пропонується для вимірювання лінійних переміщень 

елементів конструкції дорожньої машини використовувати ультразвукові та 

оптичні датчики лінійних переміщень. 

  Проведені авторами дослідження на вимірювальному стенді, показали 

що з метою зменшення похибок вимірювань необхідно комплексувати 

ультразвуковий та оптичний метод вимірювання лінійного переміщення. 

В результаті проведених досліджень  методу комплексування для 

зменшення похибок вимірювань лінійного переміщення елементів 

конструкції дорожньої машини досліджені ульразвуковий HC-SR04 та 

інфрачервоний SharpGP2Y0A21YK вимірювачі відстані. Оцінено похибки 

вимірювань відстані датчиком SharpGP2Y0A21YK. Інфрачервоний датчик 

дозволяє проводити вимірювання з заданою точністю ( 2  мм) в діапазоні від 

30 см до 170 см. Також оцінено похибки вимірювань відстані датчиком HC-

SR04. За час вимірювань найбільш стабільними були вимірювання при 

18T 
0
С, 0,3L   см. Із збільшенням температури збільшується і похибка 

вимірювань: при 25T 
0
С, L  лежить в межах від -0,1 см до +0,45см; при 
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30T   
0
С, L лежить в межах від +0,05 см до +0,65см. Вже навіть при 

температурі навколишнього середовища 25T 
0
С похибка вимірювання 

відстані буде перевищувати інструментальну похибку в 0,02 см. 

В результаті комплексування датчиків HC-SR04 та SharpGP2Y0A21YK 

відносна похибка вимірювань може бути зменшена майже в 1,5 раз. 

Запропоновані в даній роботі рішення доцільно використовувати в 

процесі наукових досліджень конструкції дорожньої машини та в 

навчальному процесі. 
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