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Однією з основних задач при розробці будь якої системи керування є за-

безпечення вимог до якості керування об’єктом керування, а саме точності ке-

рованого параметру, швидкодії та запасу стійкості при впливі випадкових збу-

рень. Що стосується такого об’єктом керування як динамічний процес зміни 

положення та позиціонування за азимутом та кутом місця бортового прожек-

тора гелікоптера (або іншого бортового устаткування), то актуальним є дослі-

дження з підвищення точності та швидкодії позиціонування із застосуванням 
інтелектуальних методів адаптивного автоматичного керування, а саме, штуч-

ної нейронної мережі (artificial neural network) [1].  

Метою доповіді є побудова математичної моделі для вирішення оптимі-

заційної задачі щодо точності позиціонування та швидкодії керування поло-

женням бортового прожектора (за азимутом та кутом місця) гелікоптера із за-

стосуванням нейро-адаптерів (neuro-adapters).  

В доповіді наводиться математичний опис динаміки бортового прожек-

тора гелікоптера конструктивно закріпленого на вилці, що дозволяє в системі 

організувати канали керування за азимутом та кутом місця, та побудова мате-

матичної моделі системи керування із застосуванням нейро-адаптерів (neuro-

adapters) ПІД-регуляторів в каналах керування. Для застосування адаптерів на 
основі штучної нейронної мережі (ШМН) були вирішені наступні задачі: отри-

мана навчальна вибірка; вибрана архітектура ШНМ; проведене навчання 

ШНМ. Навчальна вибірка значень помилки та похідної від помилки була отри-

мана у MatLab за допомогою блоків SimOut у схемі моделі системи з жорстким 

ПІД-законом керування. У якості архітектури ШНМ обґрунтовано обрано ба-

гатошаровий перцептрон Розенблатта, основними параметрами якого є розра-

хована кількість прихованих шарів та кількість нейронів. У MatLab, викорис-

товуючи модуль NeuroTools, створена структура ШНМ для кожного із каналів 

керування та проведено навчання ШНМ методом зворотного поширення по-

милки. У блоці SimFunction  прописано MatLab скрипт, який використовує на-

вчену нейронну мережу та повертає вектор коефіцієнтів ПІД-регулятора. На-

ведені результати комп’ютерного моделювання показують, що використання 
адаптивної системи керування на основі ШНМ дозволяє досягти оптимальних 

критеріїв якості керування. 
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