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Складність виготовлення, висока собівартість і наявність багатьох збурюючих 
чинників при розробці високоточних антенних систем (АС) для дистанційного зондування 
Землі вимагає пошуку оптимальних шляхів побудови систем керування АС. Використання 
асинхронних приводів, в якості головної силової ланки опорно-поворотного механізму ан-
тени дає змогу суттєво зменшити собівартість, а також підвищити надійність системи. Од-
нак, забезпечення необхідної точності при використанні асинхронних приводів потребує 
складніших методів і електронних засобів керування. 

Ефективним методом керування для задач з нечітко визначеними параметрами є ви-
користання штучних нейронних мереж (ШНМ). В роботі запропонована структура системи 
керування з використанням ШНМ для якої введено додаткові зворотні зв’язки, модель якої 
представлена на рис.1. 
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Рисунок 1. Модель системи керування наведенням для кожної з осей АС 

Основними ланками системи керування є: 
• нейроконтролер; 
• система керування силовим електроприводом з векторним керуванням та 

підтримкою стабільного моменту асинхронного двигуна; 
• антенний блок, який моделює динамічні параметри АС і зовнішні впливи. 
Нейроконтролер побудований на основі двошарової нейромережі із 10-ма нейрона-

ми в прихованому шарі. Нейроконтролер отримує на вхід сигнал керування згідно заданої 
траєкторії ur(k) і затримані n раз керуючі сигнали та сигнали з об’єкта керування. Нейро-
контролер формує керуючий сигнал за наступним законом: 

 
де  і  - глибини затримок зворотніх зв’язків по входу і виходу об’єкта керуван-

ня, відповідно. 
За допомогою такої моделі можна оцінювати точність наведення антенної системи, 

моделювати вплив зовнішніх факторів на їх динамічні характеристики, перевіряти її 
працездатність ще до процесу виготовлення системи керування АС. 


