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VII. Відомості про ДіР
Назва роботи українською:
Розробка комп'ютеризованої системи моніторингу та автоматичного керування мобільним роботом
багатоцільового призначення (МРБП) на основі інтелектуальних технологій

Назва роботи англійською:
Development of a computerized monitoring system and automatic control of mobile robot, multi-purpose on the
basis of intellectual technologies

Реферат українською:
 Об’єктом дослідження є процеси моніторингу та автоматичного керування в комп’ютеризованій системі
автоматизації мобільного роботу багатоцільового призначення. Предмет дослідження ‒ методи синтезу та
структурної організації, моделі та програмно-апаратні засоби комп’ютеризованої системи моніторингу та
автоматичного керування мобільним роботом багатоцільового призначення. Мета роботи ‒ розробка
функціональної структури, математичних та імітаційних моделей, оптимізованих інтелектуальних керуючих
пристроїв та алгоритмів керування, ефективних апаратно-програмних засобів, а також експериментального
зразка комп’ютеризованої системи моніторингу та автоматичного керування мобільним роботом
багатоцільового призначення (МРБП) для підвищення його надійності, енергетичної та економічної
ефективності при переміщенні та виконанні заданих технологічних операцій на складних феромагнітних
поверхнях, розташованих під різними кутами нахилу. Методи дослідження. Проведені у науковій роботі
дослідження з розробки комп’ютеризованої системи моніторингу і автоматичного керування МРБП
базуються на комплексному використанні методів: теорії автоматичного керування для синтезу структур та
алгоритмів систем автоматичного керування (САК), а також для проведення порівняльного аналізу їх
показників якості з різнотипними регуляторами; теорії математичного аналізу для синтезу математичних
моделей МРБП; теорії ідентифікації, теорії нечітких множин, нейромережевих технологій, теорії
електромагнітного поля (для синтезу спостерігачів притискного зусилля та регулятора просторового руху
МРБП); теорії оптимізації (для налагодження оптимальних параметрів регуляторів САК МРБП);
комп’ютерного моделювання (для аналізу та перевірки достовірності отриманих теоретичних положень).
Теоретичні і практичні результати. На заключному етапі роботи створено експериментальну модель
лабораторного МРБП, здатного переміщуватися по похилих феромагнітних поверхнях. За основу
гусеничного рушія вибрано фабричну гусеничну платформ

Реферат англійською:
 The processes of monitoring and automatic control in a computerized system of automation of a mobile
multipurpose robot are the object of research. The methods of synthesis and structural organization, models,
software and hardware means of the computerized system for monitoring and automatic control of the
multipurpose mobile robot are the subject of research. The aim of the work is to develop a functional structure,
mathematical and simulation models, optimized intelligent control devices and control algorithms, effective
hardware and software means, as well as an experimental sample of computerized system for monitoring and
automatic control of the multipurpose mobile robot (MMR) to increase its reliability, energy and economic
efficiency when moving and performing specified technological operations on complex ferromagnetic surfaces
located at different angles. Research methods. Research in the development of a computerized monitoring and
automatic control system of MMR is based on the integrated use of methods: theories of automatic control for the
synthesis of structures and algorithms of automatic control systems (ACS), as well as for comparative analysis of
their quality indicators with different regulators; theories of mathematical analysis for the synthesis of
mathematical models of MMR; identification theory, fuzzy set theory, neural network technologies,
electromagnetic field theory (for the synthesis of clamping force observers and the spatial motion regulator of the



MMR); theories of optimization (for adjustment of optimum parameters of regulators of MMR’s ACS); computer
modeling (for analysis and verification of the obtained theoretical propositions). Theoretical and practical results.
An experimental model of a laboratory MMR capable of moving on inclined ferromagnetic surfaces is created at
the final stage of the work. A factory crawler platform was chosen as the basis of the caterpillar propulsion. The
selected platform is finalized taking into acc

Індекс УДК: 65.012.224:629.5, 65.012

Коди тематичних рубрик: 55.45.03.19

Керівники роботи
Власне Прізвище Ім'я По-батькові: Герасін Олександр Сергійович

Науковий ступінь: к. т. н.

Вчене звання:
Ідентифікатор ORCID ID:
Додаткова інформація:



VIII. Наукова (науково-технічна) продукція (НТП)
Назва НТП українською: Комп’ютеризована система моніторингу та автоматичного керування
мобільним роботом багатоцільового призначення на основі інтелектуальних технологій

Назва НТП англійською: Computerized monitoring and automatic control system of a multipurpose mobile
robot based on intelligent technologies.

НТП, яку передбачалося створити:
Причини, через які НТП не було створено:
Отримані результати: Вироби технічні, Методи, теорії

Галузь застосування: 72.20 – Дослідження й експериментальні розробки в галузі суспільних і
гуманітарних наук

Реєстраційний номер картки технології:
Опис НТП: Комп’ютеризована система призначена для моніторингу та автоматичного керування
основними параметрами переміщення МРБП по похилих феромагнітних поверхнях в суднобудуванні,
судноремонті, іншому галузевому машинобудуванні та при вирішенні завдань обробки феромагнітних
поверхонь великої площі. Основними керованими координатами в системі є швидкість переміщення,
курсовий кут та притискне зусилля, окрім цього здійснюється контроль проковзування робота відносно
феромагнітної поверхні. Налаштування нейронного регулятора просторового руху здійснюється за
допомогою генетичного алгоритму, що забезпечує більш високі показники якості керування курсом і
швидкістю руху МРБП на похилих феромагнітних поверхнях, і, як наслідок, підвищення продуктивності
технологічних операцій. Запропоновано декілька реалізацій системи за технологією Інтернету речей ‒ для
лабораторного та промислового МРБП. Основні техніко-економічні показники системи: прийнятні
масогабаритні показники, висока продуктивність та енергоефективність, можливість масштабування.

Соціально-економічна спрямованість НТП: Економія енергоресурсів, Зменшення зносу
обладнання, Підвищення продуктивності праці, Підвищення автоматизації виробничих процесів,
Забезпечення промисловості чи населення новим видом інформаційно-комунікаційних послуг

Вплив НТП на довкілля:
Впровадження НТП: Впроваджено

Практична реалізація НТП
Початок етапу: 06.2020

Закінчення етапу: 09.2020

Споживачі продукції: Потенційними замовниками систем моніторингу і керування МРБП, як на
вітчизняному ринку так і за кордоном, залишаються суднобудівні та судноремонтні підприємства і порти,
аграрні компанії, підприємства

Перспективні ринки: Проведення прикладних досліджень в області автоматизації процесів керування
МРБП дозволить підтримувати високій рівень вітчизняної науки та створювати інноваційні технічні рішення,
які можуть бути зат
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