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Провідні технології керування БДМ стало впроваджуються в реальні 

робочі процеси за рахунок сучасних інструментів розробки як програмного 

так і апаратного забезпечення [1].  

Мета роботи - підвищити ефективність управління виконавчими 

механізмами БДМ за рахунок розробки математичних моделей вибору 

компонентів інтелектуальної системи управління.  

Методи вимірювань вимагають побудови адекватних математичних 

моделей, а також комп'ютерної реалізації в режимі реального часу. Моделі 

формують алгоритми обробки вимірювань та цифрового кодування 

інформації [2]. Тому раціональний комплект обраних компонентів 

(інтелектуальних сенсорів, високошвидкісних бортових контролерів, засобів 

обробки просторових даних геоінформаційних підсистем, тощо) робить 

методи керування перспективними для інтелектуальних модулів БДМ.  

Завдання вибору компонентів можна вирішити методом 

багатокритеріальної оцінки варіантів та оптимізації їх параметрів [3]. 

Розглянемо вибір компонентів на прикладі інтелектуального сенсору 

перешкод для роботизованого екскаватору [4]. Постанова задачі наступна. 

Відомо: множина перешкод, їх параметри та характеристики; множина типів 

сенсорів, їх параметри та характеристики. Необхідно обрати інтелектуальний 

сенсор, що параметрами та характеристиками найкраще підходить до 

проектованої систему управління.  

Моделі вибору сенсору перешкод СУ наведено на рисунку 1. Наведені 

математичні моделі сенсорів відносяться до класу завдань 

багатокритеріальної оптимізації дискретного програмування з булевими 
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змінними. 

 

 

Рисунок 1 – Показники, критерії та обмеження вибору сенсорів 

 

Моделі вибору приймача GPS геоінформаційної системи обробки 

просторових даних розробляємо аналогічно. Постанова задачі, відомо: 

множина типів приймачів GPS, їх параметри та характеристики; множина 

типів БДМ, їх параметри та характеристики робочих процесів. Необхідно 

визначити вид приймача GPS для СУ БДМ (екскаватор). Визначаємо критерії 

вибору: час ініціалізації приймача GPS; кількість каналів; точність 

позиціонування; вага та вартість. 

Постановка задачі вибору контролеру керування. Відомо: множина 

типів контролерів, їх параметри та характеристики; множина робочих 

операцій. Необхідно підібрати контролер, що функціонально реалізує робочі 

операції. Основними показниками вибору є: тактова частота контролеру; 

пам’ять; продуктивність; вартість.  

Запропоновані моделі вибору комплекту СУ БДМ є універсальними. 

При розширенні функціональних можливостей БДМ можуть бути адаптовані 

під нові вимоги експлуатації (рис. 2). Системи «технічного зору» через 

сенсори отримують зображення та формують 3D-просторові дані.  



Матеріали конференції КІТ-2025, Харків, ХНАДУ, 25.11.2025 
 

45 

 

 

 

Рисунок 2 – Компоненти інтелектуальної системи для БДМ 

 

Дані обробляються графічним процесором, що дозволяє машині 

«бачити» та розуміти навколишній стан, відстежувати перешкоди, 

картографувати, обирати навігацію.  

Поєднання цих компонентів гарантує системі управління БДМ обробку 

даних величезних обсягів для ефективного інтелектуального 

функціонування. 
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