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Аналіз останніх досліджень і публікацій з тематики, присвяченої ко- 

нтролю технічного стану (проведення технічного діагностування) ра- 

діотехнічних засобів (РТЗ) [1-7] показав, що незважаючи на розкриття 

багатьох питань, які стосуються оптимізації складу і розміщення засобів 

діагностування, вдосконалення методик вимірювання параметрів і про- 

ведення відновлювальних ремонтних робіт, автоматизації процесів тех- 

нічного обслуговування, відсутні практичні рекомендації щодо вирі- 
шення прогнозування технічного стану радіотехнічних систем рухомих 

об’єктів на заданий період. За результатами аналізу робіт [1-7] існуючі 
методи контролю технічного стану можуть бути описані наступною су- 

купністю модулів: 
Skts=(A,B,C,D,E,F), (1) 

де: А – модуль контролюємих (діагностуємих) параметрів; 
В – модуль засобів діагностики і контролю; 
С – модуль нормативних допусків параметрів контролю; 
D – модуль перевірочних сигналів; 
E – модуль визначення виду технічного стану і діагностування; 
F – модуль управління контролем технічного стану. 
Таким чином, узагальнена схема контролю технічного стану РТЗ 

може бути представлена у вигляді, наведеному на рис. 1. 
Для визначення технічного стану дана схема повинна бути допов- 

нена елементами, що дозволяють цілеспрямовано виявляти потенційні 
відмови і забезпечувати своєчасне прийняття рішень (видачу керуючих 

впливів до виникнення фактичної відмови): 
Stdp=(A,B,C,D,E,F,G,H), (2) 

де: G – модуль прогнозування; 
H – модуль взаємозв'язку і управління. 
Таким чином, узагальнена схема технічного діагностування та про- 

гнозування РТЗ може бути представлена у вигляді, наведеному на 
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рис. 2. Основні відмінності між схемами, зображеними на рис. 1 та рис. 2, 

представлені пунктирними лініями. 
 

Рис. 1. Схема контролю технічного стану. 
 

де:1. РТЗ - РТЗ (об'єкт технічного діагностування); 
2. НКП - номенклатура контрольованих (діагностичних) параметрів; 
3. ЗДК - засоби діагностування і контролю; 
4. ДВПК - допустимі відхилення параметрів контролю; 
5. ВВТС - визначення виду технічного стану; 
6. ТД - технічне діагностування; 
7. ТВС - тестові та вимірювальні сигнали; 
8. СУКТС - система управління контролем технічного стану; 
9. СРК - споживач результатів контролю (діагностування); 
10. КТС - контроль технічного стану. 

 

Рис. 2. Схема технічного діагностування і прогнозування. 
 

де: 8. СУТДП - система управління технічним діагностуванням 

10 

КТС 

СУКТС 

8 7 
ТВС 

ТД 

6 5 

ВВТ 
С 

4 

ДВП 
К 

3 

ЗДК 

2 

НКП 

9 

СРК 

1 

РТЗ 

10 
11 

8 

СУТДП 

ТДП 

7 

ТВС 

9 
CРК 

1 

РТЗ 

6 
ТД 

5 

ВВТ 
С 

4 

ДВП 
К 

3 
ЗДК 

2 
НКП 



326  

і прогнозуванням; 
10. ТДП - технічне діагностування і прогнозування; 
11. ВАНЧ - виносна адаптивна невід'ємна частина системи, що 

відповідає за прогнозування. 
В схему введені зворотні зв'язки, що забезпечують оперативну зміну 

тестових і вимірювальних сигналів, засобів діагностування і контролю та 

наборів параметрів, що контролюються. У сукупності зазначені набори 

при зміні їх номенклатури згідно прогнозованого стану об'єкта станов- 

лять ВАНЧ системи, що відповідає за прогнозування. СУКТС доповнена 

модулями, які забезпечують вироблення прогнозів для управління техні- 
чним станом, тобто є системою управління технічним діагностуванням і 
прогнозуванням (СУТДП) – рис. 3. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Рис. 3. Схема СУТДП. 

 

де: 1. ПЗВР - підсистема збору виміряних результатів; 
2. ПВ - підсистема взаємозв'язків; 
3. ПВВІ - підсистема вводу-виводу інформації; 
4. ПНД - підсистема накопичення даних; 
5. ППД - підсистема перетворення даних; 
6. ПФМ - підсистема формування моделей; 
7. ПА - підсистема апроксимації; 
8. ПППР - підсистема підтримки прийняття рішення; 
9. ПЗОД - підсистема зберігання основних даних; 
10. ПТС - прогнозування технічного стану. 
Система складається з взаємозв'язаних підсистем, які виконують 

такі функції. ПЗВР призначена для введення в систему результатів ви- 

мірювання параметрів контролю. ПВ забезпечує обмін інформацією між 

елементами СУТДП з урахуванням накопичуваних відомостей про на- 

дійність об'єктів прогнозування, статистичні властивості фізичних про- 

цесів і т.д. ПВВІ забезпечує видачу користувачам даних контролю і про- 
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гнозування, введення в систему інформації, яка забезпечує роботу сис- 

теми. Дані, як виходять з системи і входять до неї, зберігаються в ПНД. 
Для перетворення даних до виду, що необхідний для виконання підсис- 

темами СУТДП необхідних функцій (зміни розмірності і масштабу, ви- 

явлення і усунення грубих помилок реєстрації прогнозованих парамет- 

рів і т.д.), використовується ППД. Процеси зміни прогнозованих пара- 

метрів моделюються за допомогою ПФМ, яка видає необхідні дані для 

екстраполяції процесів витрати параметричної надмірності в ПА. Запро- 

поновані системою рішення про необхідність і характер дій, що управ- 

ляють процесом технічного діагностування та прогнозування, виробля- 

ються ПППР. Для забезпечення зберігання експлуатаційної характери- 

стик, відомостей про відмови елементів, часу напрацювання об'єктів, 
обліку режимів роботи і індивідуальних характеристик використову- 

ється ПЗОД. 
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