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Одшею з основних тенденшщй сучасного розвитку наземно! робототехники © 

поступовий перехд в1д дистанщийно-керованих до нашвавтономних, а в перспектив! — до 

автономних робототехячних комплекств (РТК). Це дозволить усунути основн! недолки 

дистанщйно-керованих комплекств [3]. 

Пропонуеться узагальнена схема системи автономного управлння рухом РТК в якйй 

дооснащуеться система дистанщйного управлння до р1вня нашвавтономного та 

автономного управлння (рис. 1.). 

в1део- 
канал О 

| 

= система зовиш нього ) Система 

Г система в!1деоспостереження | | т 
канал | прийому-передач! = | дистанщйного 

пульт управл!ння || даних —| | УПРЗВЛННЯ 
й | 

управлня | виконавча | 
-— система | 

о! 

рН 
° | — Система 
| центральна ! автономного 
| бортова система | управлння 

|| обчислювальна нав!гащи та | 
! машина ортентаци } 

| | | [| | 
! | 
: блок | 
| планування ) 

н руху | 

} | 
Г блок система 3 
| формування техн!чного | 

| модел! зору | 
! зовнШнЬого ! 
| середовища й о | 
| Телев!Мйний | 

' система "Тепловийний Г ! 

| прийняття ршень та Нери ЕВЕ |] 
з управлиння В | 

| 
| Ее ееееентстоттотто т ННННОН ООН НН НЫНЕ НН й] 

Один 13 основних принцишв створення таких систем - збереження спадкоемност1 
в1дпрацьованих технчних ришень та використання автономних робототехн1чних комплекств 

на баз! дистанщйнокерованих РТК 13 збереженням ядра системи дистанщйного управлиння 

як виконавчого р1вня системи автономного управлння рухом. 

Найважлившиою складовою РТК с система технчного зору (СТЗ). У переважний 

б1льшост!1 випадкв СТЗ передае телевзйн! (теплов1йн!) зображення середовища 

функшонування. Однак у багатьох випадках телев1Мйно! 1 навить стереотелеви1йно! 

1нформацИ виявляеться недостатньо для ефективного аналзу та ощнки навколишнього 

середовища. Кр1м того, для ефективного управлння РТК в особливо складних умовах 

функшонування необхдн! огляд робочо! зони 3 ризних позищй, можливюсть знання 

теометри до ризних перерз!в 1 просторового розташування як самого РТК, так 1 його 

робочого обладнання [1]. 

Така 1нформащя бажано повинна надаватись оператору у форм!, що забезпечусе 

тривим!рне моделювання робочо! зони 3 можливкстю оперативного розрахунку та 
планування д1й в умовах недетермновано! обстановки. Ця 1нформащя буде
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використовуватися в бортовому обчислювальному комплекс! для забезпечення високоточно! 

навшацИй та позищонування мобльного РТК при його автономному перемшщенн! та 

виконанн! складних технолопчних операщй у важкодоступних мЮцях та буд1влях без 

прив'язки до супутникових навпащйних систем, а також шд час руху по складый 

пересченийй м1сцевост!. 
Стосовно динамичних якостей робот1в найскладнии вимоги пред'являються роботам 

з безперервним управлнням. Виправданим ес застосування робастних систем управлння — 

систем, у яких алгоритм управлння забезпечуе принципову незалежнтсть якост! управлиння 

в1д значень параметр1в системи, навантаження та збурень [2]. Пропонуеться схема тако! 

системи 13 зворотним зв'язком щодо прискорення яка показана пунктиром (рис.2.). 
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Оскльки в прямому канал с 1нтегруюча ланка, то екв1валентне перетворення 

вихдно! схеми шляхом перенесення цього зворотного зв'язку за цю ланку дозволяе об1йтися 
без сигналу прискорення в явному вигляд, як показано на рисунку, хоча ця схема реалзуе 

саме цей принцип. Прискорення, як вдомо, © м1рою порушення балансу сил, як! дЮють 

систему, тобто м!рою будь-яких збурень — зовниинх чи внутришнх, включаючи 

параметричне. Тому пристрий управлння 13 зворотним зв'язком по прискоренню парирус 

будь-як! обурення, стабыизуючи режим керованого об'екта Схема на рис.2. вдпов1дае 

об'екту другого порядку. Для складншших об'ект1в И структура видповидно буде 1ншою, щоб 

забезпечити необхадну яктсть процесу управлиння. 
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