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Представлена на рисунку 1 система керування кроковими двигунами відрізняється тим, що для індикації 

режимів роботи крокового двигуна було додано символьний дисплей HD44780, який підключений через 

інтерфейс І2С за допомогою мікросхеми PCF8574. Додано керування мікроконтролером з ПЕОМ через 

інтерфейс RS-232 з використанням мікросхеми FT232R. Це дозволяє підвищити наочність системи керування, 

і дозволяє використовувати схему, що пропонується, у якості окремого модуля у складі модульної системи 

керування технологічного обладнання. 

Висновки: Запропонована система керування випробовується у складі лабораторного стенда кафедри 

автоматики НУК. Також вона може бути використана у промислових роботах та інших електромеханічних 

пристроях. 
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НЕЧІТКЕ КЕРУВАННЯ ЕЛЕКТРОПРИВОДІВ КАМЕР СПОСТЕРЕЖЕННЯ 

Білюк Іван Сергійович, Шарейко Дмитро Юрійович, Фоменко Андрій Миколайович, Савченко Олег 

Валерійович, Різник Володимир Олексійович. 

Національний університет кораблебудування імені адмірала Макарова 

Системи телевізійного спостереження призначені для забезпечення безпеки на об'єкті, що 

охороняється. Вони дозволяють одному або декільком спостерігачам одночасно стежити за одним або 

багатьма об'єктами, що знаходяться деколи на значній відстані як один від одного, так і від місця 

спостереження. В даний час системи телевізійного спостереження не є екзотикою. Вартість найпростіших 

систем дозволяє їх використовувати як, наприклад, дверне око. Загальна структура системи зображена на  

рис. 1. 

Система складається з наступних модулів: блоку датчиків, блоку формування і розпізнавання образів, 

блоку пам'яті історії керування, блоку формування правил керування, блоку оцінки стану об'єкта керування, 

бази знань нечітких правил керування, блоку прийняття рішень і виконуючого органа, а також навколишнього 

середовища. Тут під середовищем у широкому змісті розуміється все зовнішнє середовище, на яку може 

робити вплив виконуючий орган і параметри якої може реєструвати блок датчиків, включаючи сам об'єкт 

керування. Під середовищем у вузькому змісті розуміється зовнішнє середовище без ОК. Під базою знань 

системи надалі мається на увазі сукупність пам'яті історії керування і набору нечітких правил керування. 

Останній також можна назвати базою знань правил керування. 

Блок датчиків через рівні інтервали часу (на кожнім такті роботи керуючої системи) вимірює параметри 

зовнішнього середовища. Вони у виді значень фізичних перемінних x1(t), x2(t),…... xn(t) надходять на вхід блоку 

формування і розпізнавання образів. 
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Рисунок 1 Загальна структура системи автономного адаптивного керування з використанням нечіткої 

логіки.  

 

Блок ФРО робить зіставлення вхідних фізичних перемінних x1(t), x2(t),…xn(t), нечітким безлічам 

відповідних нечітких перемінних (фазифікація) -обчислення для кожної нечіткої перемінної значення 

характеристичної функції приналежності. 

Далі відбувається формування образа поточного стану об'єкта керування відповідно до поточного 

рівнем деталізації Lti кожної i-ої вхідний лінгвістичної перемінної. Споконвічно кожна вхідна фізична перемінна 

зіставляється, наприклад, тільки c трьома вхідними нечіткими перемінними: Lti = 3. При нагромадженні 

визначеної кількості знань для підвищення якості керування часто виникає необхідність у більш точному 

вимірі якого-небудь вхідного параметра. Тоді діапазон значень відповідної вхідний фізичної перемінної 

розбивається на більше число інтервалів, наприклад, на Lti+2, і система починає оперувати вже 5-ю нечіткими 

перемінними замість 3-х і т.д.. 

Потім сформований нечіткий образ надходить на вхід блоку оцінки стану об'єкта керування, що 

обчислює для цього образа оцінку  

Блок збереження історії керування зберігає кінцеву послідовність образів станів об'єкта і керуючих 

впливів. Причому для дотримання умови дискретності пам'ять історії керування може зберігати інформацію, 

отриману тільки на останніх Np тактах керування, а всі зведення про стан об'єкта на тактах керування, що 

відстоять від поточного моменту часу більш ніж на Np тактів - втрачаються ("забуваються"). Величина Np 

впливає на якість формованих правил керування і задається апріорно, виходячи з передбачуваного періоду 

повторення характерних для системи закономірностей у вхідних і вихідних даних. Узагальнена інформація 

про більш ранні події в історії керування може зберегтися в базі знань нечітких правил керування, якщо вона 

ще не втратила своєї актуальності. 

На  рис. 2 зображені графіки залежностей кутового відхилення і кутової швидкості відеокамери від часу 

на початковому етапі керування з використанням нечіткої логіки (б) і без неї (а). Така перевага була досягнута 

за рахунок внесення в систему апріорних знань. 
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 Рисунок 2 Порівняння якості керування на початковому етапі роботи адаптивної системи керування 

з використанням нечіткої логіки (б) і без її (а). 

 

Крім скорочення часу навчання на початковому етапі, побудова системи автономного адаптивного 

керування на нечітких принципах дозволило приблизно в 4 рази скоротити обсяг бази знань при збереженні 

високої якості керування (5*5 образів проти 11*11 образів в еталонній версії системи ). 

При іспиті програмної моделі було також визначено, що оптимальною для системи є лінійна 

(трикутна) функція приналежності вхідних фізичних перемінних нечітким безлічам, до того ж, вона найбільш 

проста для обчислення, а також те, що оптимальний варіант об'єднання вихідних результатів правил, що 

спрацювали - за середнім значенням. 
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АНАЛІЗ НЕДОЛІКІВ КЕРУВАННЯ СУДНОВИХ ЕЛЕКТРОЕНЕРГЕТИЧНИХ СИСТЕМ  

ТА ШЛЯХИ ЇХ ПОДОЛАННЯ 

Шевченко Михайло Валерійович 

Національний університет кораблебудування ім. адм. Макарова 

На даному етапі розвитку систем управління СЕЕС вже недостатньо простого управління елементами 

в автоматичному режимі і елементарного контролю за основними параметрами. Вже більш ніж необхідна така 

система, що дозволить в достатньому обсязі виконувати як автоматизоване управління більш високого 

порядку – так і «інтелектуальне». Саме така система дозволить як збільшити ряд параметрів СЕЕС таких як 

економічність, надійність і вплив на навколишнє середовище, шляхом використання більш оптимальних 

алгоритмів і режимів роботи як окремих елементів, так і всієї системи в цілому. Для забезпечення цього 

система повинна складатися з повністю інтегрованих в неї елементів з належною мірою комутації між собою. 
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