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V. Відомості про дисертацію
Мова дисертації:
Коди тематичних рубрик: 50.47

Тема дисертації:
1. Моделі та засоби систем контролю і керування мобільними роботами багатоцільового призначення на
феромагнітних поверхнях

2. Models and means of the control systems of multipurpose mobile robots on ferromagnetic surfaces

Реферат:
1. Дисертаційне дослідження присвячене актуальним питанням розробки моделей та різнотипних засобів
для підвищення ефективності систем контролю і керування мобільними роботами багатоцільового
призначення (МРБП), які здатні переміщувати робочий інструмент по феромагнітних поверхнях (ФП).
Уперше розроблено математичні моделі МРБП з гусеничними та магнітокерованими рушіями, які
враховують взаємозв’язок напрямку та швидкості руху з величинами притискного зусилля (ПЗ) та нахилу
робочої ФП. Удосконалено структуру багатозв'язної системи керування гусеничним МРБП, яка містить
перехресні зв’язки у каналах керування курсом і швидкістю та спільний нейронний регулятор просторового
руху, який забезпечує досягнення високих показників якості керування. Вперше синтезовані нейро-нечіткі
математичні моделі спостерігачів ПЗ для притискних електромагнітів МРБП на основі нейро-нечітких



обчислювальних систем з різними типами функцій належності лінгвістичних термів вхідних змінних, які
здатні адаптуватися до невизначеностей робочої поверхні не феромагнітної природи виникнення і
дозволяють попередньо ідентифікувати величину ПЗ перед виконанням чергового кроку роботом. Набув
подальшого розвитку метод контролю проковзування об’єкта маніпулювання в адаптивному захваті МРБП та
самого МРБП на похилій ФП, що дозволяє визначати напрям проковзування з використанням резистивного
датчика проковзування, збільшити швидкість адаптації стискального зусилля захвата та ПЗ МРБП до
апріорно невідомої маси об’єкта

2. Thesis is devoted to actual issues of development of models and different means for increasing the efficiency of
multipurpose mobile robots (MMRs) control systems capable of moving a working tool on ferromagnetic surfaces
(FSs). Mathematical models of MMR with caterpillar and magnetically operated mowers, which take into account
the interrelation between direction and speed with the values of clamping force (CF) and the slope of the working
FS, were developed for the first time. The structure of the caterpillar MMR’s interrelated control system contains
cross-couplings in the course and speed control channels as well as the joint neural regulator of spatial movement,
which ensures achievement of high quality control indicators, has been improved. Neuro-fuzzy mathematical
models of CF observers for MMR’s clamping electromagnets are newly synthesized on the basis of neuro-fuzzy
computing systems with different types of membership functions of the linguistic terms of input variables that are
able to adapt to the non-ferromagnetic nature uncertainty of the working surface of and allow to pre-identify the
CF value before performing another step by the robot. The method of the manipulation object slipping control in
the adaptive gripper of the MMR and the MMR itself on the sloping FS has been further developed, which allows to
determine the slippage direction using a resistive slip sensor, increase the speed of adaptation of gripping
compressive force and the MMR’s CF to the a priori unknown mass of the object.
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