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ДОСЛІДЖЕННЯ МЕТОДІВ КЕРУВАННЯ ТП З ВИКОРИСТАННЯМ 
РОБОТОТЕХНІЧНИХ ЗАСОБІВ 

 
І.В. Остапенко  
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14 
E-mail: ihor.ostapenko@nure.ua 
Анотація: В статті розроблена класифікація методів керування, яка включає в себе 

програмне, сенсорне, активне та пасивне керування, з урахуванням їх використання у 
виробничому середовищі. Також наведена таблиця порівняння цих методів, що дозволяє 
визначити їх переваги та недоліки. Результати дослідження можуть бути використані для 
підвищення ефективності технічних процесів у виробництві та адаптації їх до вимог Industry 
5.0. 

Ключові слова: Industry 5.0, кібер-фізичні виробничі системи, робототехнічне виробництво, 
методи керування. 

 
STUDY OF METHODS FOR CONTROLLING VEHICLES USING ROBOTIC MEANS 

 
І.Ostapenko 
Kharkiv National University of radio electronics 
Ukraine, 61166, Kharkiv, 14 Nauki Ave 
E-mail: ihor.ostapenko@nure.ua 
Anotations: The article develops a classification of control methods, which includes software, 

sensor, active and passive control, taking into account their use in the production environment. A 
comparison table of these methods is also presented, which allows to determine their advantages and 
disadvantages. The results of the study can be used to improve the efficiency of technical processes in 
production and adapt them to the requirements of Industry 5.0. 

Кey words: Industry 5.0, cyber-physical production systems, robotics production, methods of 
management. 

 
В контексті Industry 5.0, що характеризується поєднанням цифрових та фізичних систем у 

виробництві, дослідження методів керування технічними процесами (ТП) з використанням 
робототехнічних засобів набуває особливої актуальності. Ключовим аспектом є розробка та 
впровадження кібер-фізичних систем виробництва, які поєднують у собі елементи штучного 
інтелекту, аналітики даних та автоматизації. Робототехнічні системи стають невід'ємною 
частиною цього нового підходу до виробництва, забезпечуючи високу точність та 
ефективність в процесах виробництва. Дослідження у цій області спрямоване на розвиток 
нових методів керування, що дозволяють оптимізувати виробничі процеси та підвищити їхню 
продуктивність [1,2]. Важливою задачею є інтеграція робототехнічних систем з існуючими 
виробничими процесами для створення єдиної системи управління виробництвом. 
Продовження досліджень у цій області сприятиме створенню більш гнучких та ефективних 
систем виробництва, що відповідають вимогам Industry 5.0. Такі дослідження також 
сприятимуть розвитку новітніх методів керування, що враховують специфіку робототехнічних 
систем у виробничому середовищі. Узагальнюючи, дослідження методів керування ТП з 
використанням робототехнічних засобів є ключовим напрямом у розвитку сучасних кібер-
фізичних систем виробництва та сприяє побудові ефективних та інноваційних виробничих 
процесів [3-5]. 

Керування технічними процесами (ТП) з використанням робототехнічних засобів може 
бути класифіковане за декількома критеріями. Основні методи можна розглядати з точки зору 



типу керування (програмне, сенсорне), типу взаємодії з об'єктом керування (активне, пасивне) 
та ступеня автоматизації [6-7]. В рамках даних досліджень, розроблена класифікація методів 
керування за наступними критеріями, яка представлена на рисунку 1.   

 

 
Рисунок 1 – Класифікація методів керування технічними процесами (ТП) з використанням 

робототехнічних засобів 
 
Програмне керування, робот виконує певну програму, яка містить послідовність команд для 

виконання конкретних операцій. Цей метод використовується для вирішення завдань, де 
потрібно точне повторення операцій або рухів [8]. 

Сенсорне керування, де робот взаємодіє з оточуючим середовищем за допомогою сенсорів, 
що дозволяє реагувати на зміни у середовищі. Цей метод використовується для роботи в 
змінних умовах або для виконання завдань, де потрібна адаптація до змін. 

Активне керування, робот виконує активні дії для зміни стану об'єкта керування 
(наприклад, переміщення предметів). Цей метод використовується для вирішення завдань, що 
потребують фізичної взаємодії з оточуючим середовищем [9,10]. 

Пасивне керування, де робот не виконує активних дій, а лише спостерігає за об'єктом 
керування або надає інформацію для інших систем. Цей метод використовується для 
моніторингу та контролю стану об'єктів без їх активного впливу. 

Ступінь автоматизації, можна розглядати методи керування за ступенем автоматизації, від 
повного автоматичного керування до напівавтоматичного або ручного [11]. 

Проведемо порівняння методів керування технічними процесами (ТП) з використанням 
робототехнічних засобів, та отримані результати представлені в таблиці 1. 
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Таблиця 1 – Порівняння методів керування технічними процесами (ТП) з використанням 
робототехнічних засобів 

Метод керування Переваги Недоліки 
1 2 3 

Програмне керування 

Висока точність виконання дій, 
оскільки кожен крок чітко 

програмується. Гнучкість, а саме 
можливість змінювати програму 

для адаптації до зміни умов. 
Простота реалізації та 

використання 

Відсутність можливості адаптації до 
змін у середовищі без переробки 

програми. Потреба в точному знанні 
умов та алгоритму виконання дій 

Сенсорне керування 

Здатність адаптуватися до змін у 
середовищі завдяки отриманню 

та аналізу інформації від 
сенсорів. Можливість реалізації 
автоматичних реакцій на події у 
середовищі. Підвищення безпеки 

та ефективності дій за рахунок 
збору інформації 

Потреба в складній системі сенсорів 
та їхньому обробленні. Можливість 
помилок у роботі через неточність 

або перешкоди для сенсорів 

Активне керування 

Можливість фізичного впливу на 
об'єкт керування, що розширює 
можливості виконання завдань. 

Здатність до прямого втручання в 
процес виробництва для 

досягнення бажаного результату 

Потреба у високій точності 
координації та контролі за діями 

робототехнічної системи. 
Можливість пошкодження об'єктів 

або оточуючого середовища при 
необережному впливі 

Пасивне керування 

Можливість моніторингу та 
контролю стану об'єктів без їх 
активного впливу. Ефективне 
використання в умовах, коли 

необхідно лише спостерігати за 
об'єктами 

Відсутність можливості 
безпосередньо впливати на об'єкти. 
Обмежені можливості вирішення 

завдань, що потребують активного 
втручання 

 
Порівняння методів керування технічними процесами (ТП) з використанням 

робототехнічних засобів, які представлені у таблиці 1 показує, що кожен метод керування 
технічними процесами (ТП) з використанням робототехнічних засобів має свої переваги та 
недоліки, які слід враховувати при виборі оптимального методу для конкретного завдання 
[12]. Програмне керування відзначається високою точністю та гнучкістю, але вимагає точного 
програмування та не здатне адаптуватися до змін у середовищі. Сенсорне керування є більш 
гнучким за рахунок адаптації до змін, але може бути складним у реалізації та вразливим до 
помилок. Активне керування дозволяє фізично впливати на об'єкт, але вимагає високої 
точності та може бути небезпечним. Пасивне керування ефективно для моніторингу, але не 
може безпосередньо впливати на об'єкти. Таким чином, вибір методу керування повинен 
базуватися на специфіці завдання та умов його виконання, а також на балансі між точністю, 
гнучкістю та безпекою виконання [13]. 

ВИСНОВКИ. Дослідження методів керування технічними процесами (ТП) з використанням 
робототехнічних засобів є перспективним та актуальним напрямком розвитку, особливо в 
контексті Industry 5.0. Використання робототехнічних систем у ТП дозволяє підвищити 
продуктивність, якість та безпеку процесів виробництва. Програмне керування забезпечує 
високу точність та гнучкість, а сенсорне керування – адаптацію до змін у середовищі. Активне 
керування дозволяє фізично впливати на об'єкти, а пасивне – моніторити їх стан. Кожен метод 
має свої переваги та недоліки, і вибір конкретного методу повинен базуватися на специфіці 
завдання та умов його виконання. Дослідження у цій області сприятиме розвитку більш 
ефективних та інноваційних систем управління виробництвом, що відповідатимуть вимогам 
сучасної промисловості. 
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