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Аннотация. Рассматривается система управления движущимся объектами, ее характери-
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Вступ 
 

Ефективна робота системи управління багато 
в чому залежить від імовірності функціону-
вання із заданою якістю в умовах вібраційно-
го та радіоелектронного впливу як всієї сис-
теми, так і окремих її елементів в довільний 
момент часу. Це дозволяє ще на ранньому 
етапі визначити доцільність застосування 
конкретної системи управління в автомобі-
льному транспорті. 
 

Аналіз публікацій 
 
На сьогодні проблемі управління рухомими 
об’єктами присвячено досить багато публі-

кацій. Більшість із них обґрунтовують показ-
ники системи взагалі [1, 2]. Дуже мало звер-
тається уваги на окремі показники, які ви-
значають ту чи іншу характеристику. Зокре-
ма, стійкість систем управління [2] до вібра-
ційного і радіоелектронного впливу дослі-
джена не достатньо. 
 

Постановка проблеми 
 
При виборі раціонального варіанту системи 
управління (СУ) рухомими об’єктами необ-
хідно враховувати багато властивостей як 
самої системи взагалі, так і її ланок (елемен-
тів). На сьогодні єдиного підходу до такої 
проблеми практично не існує. Існуючі варіа-



нти обґрунтовують окремі показники систе-
ми. Одним із основних показників є її стій-
кість до різного роду засобів впливу. 
 

Вибір імовірності функціонування  
системи й якості показника стійкості 

 
Усі соціальні явища, в тому числі і управлін-
ня рухомими об’єктами, являють собою пос-
лідовність керованих процесів із визначени-
ми запланованими цілями в масштабі відпо-
відної структурної організації, яку прийнято 
називати системою управління. СУ – це упо-
рядкована сукупність взаємозв’язаних і взає-
модіючих елементів і підсистем, які склада-
ють єдине ціле, з метою досягнення в процесі 
функціонування визначеного (заданого) ре-
зультату. 
 
Для вирішення задач управління рухомими 
об’єктами створюються СУ, які завжди відо-
бражають організаційно-штатну структуру 
галузі виробництва в будь-якому масштабі і 
на усіх рівнях (рис. 1). 
 

 
 
Рис. 1. Структура СУ рухомими об’єктами 

У найбільш загальному випадку під автома-
тизованою СУ (АСУ) розуміється система 
«людина–машина», яка забезпечує ефективне 
функціонування об’єкта, в якій збір і обробка 
інформації, необхідної для реалізації функцій 
управління, здійснюється із застосуванням 
засобів автоматизації і обчислювальної техніки. 
АСУ рухомими об’єктами призначені для під-
вищення оперативності управління об’єктами, 
досягнення обґрунтованості і оптимальності 
рішень,  які  приймаються, забезпечення якіс-
ного планування і контролю діяльності вико-
навців. Відповідно до цього основними фун-
кціональними властивостями АСУ є: опера-
тивність, стійкість, безперервність, якість. 
 
Розглянемо стійкість АСУ: властивість сис-
теми забезпечувати розв’язання задач оброб-
ки інформації і управління в умовах різних 
видів протидії та відмов її елементів. Стій-
кість є комплексним засобом системи, яка 
включає в себе живучість, завадозахищеність 
та надійність (рис. 2). 
 
У якості основного показника стійкості АСУ 
доцільно вибрати імовірність функціонуван-
ня системи (елемента) із заданою якістю в 
умовах вібраційного і радіоелектронного 
впливу, а також відмов техніки і програмно-
го забезпечення (ПЗ). Така система (кожний 
елемент) складається із комплексу засобів 
автоматизації (технічних засобів) і обслуго-
вуючого персоналу.  

 

 
 

Рис. 2. Основні властивості стійкості АСУ 
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Можна припустити, що події виходу із ладу 
елементів такої системи є незалежними і су-
місними. Тоді імовірність функціонування 
будь-якого елемента в цій системі буде 
 
 Ф Ж РЕВ Г ,P Р Р К= ⋅ ⋅   
 
де РЖ – імовірність функціонування засобу 
при наявності вібраційного впливу на систе-
му (елемент); РРЕВ – імовірність функціону-
вання засобу в умовах радіоелектронної про-
тидії; КГ – імовірність працездатного стану 
системи. 
 
Живучість елементів АСУ оцінюється імові-
рністю їх виходу з ладу: 
 
 Ж пор1P Р= − .  
 
Імовірність того, що об’єкт буде в працезда-
тному стані в довільний момент часу (КГ), 
крім плануємих періодів, під час яких засто-
сування об’єкта за призначенням не передба-
чається (регламентні роботи тощо), можна 
обчислити за формулою 
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де То – час напрацювання на відмову; Тв – се-
редній час відновлення. 
 
Аналогічно визначається стійкість функціо-
нування других елементів АСУ і всієї систе-
ми в цілому. 

Висновки 
 
Таким чином, для вибору напрямків розвитку 
перспективних зразків АСУ і модернізації 
(дослідження) існуючих бажано, в першу 
чергу, оцінити один із основних показників 
стійкості – ймовірність функціонування еле-
менту системи (системи взагалі). Це дозво-
лить ще на ранньому етапі розробки, а також 
на етапі експлуатації, визначити доцільність 
застосування конкретної АСУ рухом автомо-
більного транспорту. 
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