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руху. 

Висновки. Проведено аналіз сучасного генезису штучного інтелекту на 

основі конвергенції технологій. Визначено основні фактори, що сприяють 

сучасному генезису штучного інтелекту, а також прогнози розвитку штучного 

інтелекту. В умовах генезису штучного інтелекту розвиток і впровадження 

новітніх інформаційних технологій призводить до формування інтернет-

спільнот, мережевої економіки, розвитку електронної комерції, появі нових 

видів девіантної поведінки, у формі різних проявів хакерства. 
 

Література: 1. Monte Louis A. Del The Articial Intelligence Revolution: Will Articial 
Intelligence Serve Us Or Replace Us? / Louis A Del Monte; 2014. – 210 р. 2. Tegmark M. Life 
3.0 : being human in the age of artificial intelligence / M. Tegmark. – New York: Knopf., 
2017. – 280 р. 3. Goodfellow I. Deep Learning / I. Goodfellow, Y. Bengio, A. Courville. – 
London: MIT Press, 2016. – 800 р. 4. Moore G.E. Cramming more components onto integrated 
circuits / G.E. Moore // Electronics. – 1965. – Vol.38, №8. – P. 114-117. 5. Searle J. Minds, brains, 
and programs / J. Searle // Behavioral and brain sciences. – 1980. – Vol.3, №3. – P. 417-457. 
6. Соболенко С. Искусственный интеллект: начала MSM. Сингулярность неизбежна / 
С. Соболенко. – Издательские решения, 2018. – 180 с. 7. Никонов О.Я. Роботизированные 
автомобили: современные технологии и перспективы развития / О.Я. Никонов, 
Т.О. Полосухина // Автомобиль и Электроника. Современные технологии. – Харьков: 
ХНАДУ, 2013. – № 5. – С. 38-42. 

 

УДК 681.513 

КОМБІНОВАНИЙ МЕТОД ЛОКАЛІЗАЦІЇ ТА НАВІГАЦІЇ 

МОБІЛЬНИХ РОБОТІВ У СЕРЕДОВИЩІ ЗІ ЗМІННИМИ 

ВЛАСТИВОСТЯМИ 

Удовенко С.Г., д.т.н., проф., кафедра електронних обчислювальних 

машин, ХНУРЕ 

Сорокін А.Р., асп., кафедра електронних обчислювальних машин, 

ХНУРЕ 

 

Постановка проблеми.  В останній час набуває актуальності задача 

навігації мобільних роботів (МР) в безперервному середовищі в умовах 

обмежених можливостей для дистанційного керування [1]. Для складної 

навколишнього середовища (частково невідомої або динамічно змінюється) 
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часто не вистачає технічних можливостей для автоматичного спостереження, 

аналізу ситуації і прийняття рішень МР без зіткнень з непередбаченими 

перешкодами. Траєкторія руху МР такого типу розраховується на основі 

аналізу доступної інформації, після чого реалізуються відповідні вироблені дії. 

Це особливо актуально в разі, коли в процесі руху дистанційно керований МР 

потрапляє в зону, недоступну для сигналів навігаційних датчиків. 

Пропонований підхід передбачає можливість перемикання режиму управління 

роботом в стан «автономна навігація».  

Мета дослідження – дослідити можливість комбінованої локалізації та 

навігації  колісних МР з застосуванням методів керування з підкріпленим 

навчанням [2]. 

Комбінований метод локалізації та навігації. Пропонований підхід 

передбачає можливість реалізації двох режимів: дистанційне керування 

колісним МР за допомогою локалізації його положення в приміщеннях, що 

знаходяться в межах досяжності датчиків спостереження; автономне 

керування МР в разі його знаходження в зонах приміщення, які є недосяжними 

для дистанційної локалізації. Конструктивні особливості типу МР та 

відповідної системи керування, що досліджується, наведено в [3]. 

Слід відзначити, що використання стандарту GSM в першому для 

локалізації МР з відносно високою точністю (до 10м) часто є неможливим в 

закритих приміщень в багатоповерхових будівлях. В доповіді досліджено 

можливість використання технології NFC, що дає максимальну точність 

визначення поточного місця розташування МР (20 см) в аналізованому 

середовищі. Відповідний метод локалізації МР полягає у відстеженні місця 

розташування робота за допомогою радіосигнатури.  

В разі потрапляння дистанційно керованого МР в зону, недоступну для 

здійснення впевненої локалізації, система керування автоматично 

переключається на автономний режим. Цей режим передбачає можливість 

застосування модифікованих методів машинного навчання з підкріпленням 

для вирішення завдання нечіткого управління колісним мобільним роботом 
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(МР) в безперервному середовищі. Перед МР ставиться стандартна задача – 

дістатися до мети, уникнувши зіткнення з перешкодами. Розглянута система 

управління МР складається з блоків, які враховують 5 типів нечіткої поведінки 

по моделі Такагі-Сугено нульового порядку: «рух до мети» (Goal Seeking 

Behavior - GSB), «обхід перешкод, розташованих прямо» (Front Obstacle 

Avoider - FOA), «обхід перешкод, розташованих справо» (Right Obstacle 

Avoider - ROA), «обхід перешкод, розташованих зліва» (Left Obstacle Avoider 

- LOA) і «зменшення швидкості руху» (Velocity Reducing Behavior VRB). 

Висновки. Представлені результати моделювання дають прийнятні 

рішення для автономної навігації МР в складних середовищах. У всіх 

розглянутих випадках МР досягає мети, обходячи перешкоди. 

 
Література: 1. Khriji L. Mobile Robot Navigation Based on Q-learning Technique / L. 

Khriji, Al Yahmedi // International journal of advanced Robotic System. – 2012. – vol. 8, no. 1– 
pp 45-51. 2. Удовенко С.Г. Гибридные методы машинного обучения в системах управления 
динамическими объектами / С.Г. Удовенко, А.А. Гришко, Л.Э. Чалая. // Біоніка інтелекту. 
3 Удовенко С.Г. Нечеткое управление автономным мобильным роботом с подкрепляемым 
обучением С.Г. Удовенко, А.Р. Сорокин // Системи обробки інформації. – 2016. – Вип. 
8(145). – С.56-62. 
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ВДОСКОНАЛЕННЯ ПІДХОДІВ ЩОДО РОЗРОБЛЕННЯ 

МЕХАТРОННИХ ТА ТЕЛЕМАТИЧНИХ СИСТЕМ НА ТРАНСПОРТІ 

Алексієв В.О., д.т.н., проф., кафедра інформаційних систем, 

ХНЕУ ім. С. Кузнеця 

 

Постановка проблеми. Розроблення сучасних мехатронних та 

телематичних систем для застосування у транспортній галузі звичайно 

виконується за етапами, які передбачають: постановку завдань, визначення 

аналогічних рішень, проектування архітектури, створення схем структурної й 

функціональної, розроблення програмно-апаратних засобів, підготовку 

дослідного й промислового зразків, запуск веб-рішень, налагодження 

виробництва тощо. Ці етапи частіше плануються та виконуються за каскадною 
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