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У сучасних мехатронних системах, що функціонують у режимах реального 

часу, важливу роль відіграє точне та стабільне супроводження динамічних об‘єктів. 

Такі системи активно застосовуються в оборонних технологіях, системах 

відеоспостереження, навігаційних платформах, автоматизованих системах 

моніторингу та керування. Ключовим елементом, який забезпечує орієнтацію 

виконавчого пристрою у просторі, є опорно-поворотний механізм. Від його точності 

залежить загальна ефективність функціонування всієї системи. 

Супровід об‘єктів, що рухаються з непередбачуваними змінами швидкості й 

траєкторії, потребує вдосконалених методів керування. Особливої актуальності 

набуває проблема підвищення точності наведення за умови зовнішніх збурень, 

вібрацій і внутрішніх особливостей системи, таких як люфти або інерційні затримки. 

Метою дослідження є підвищення точності функціонування опорно-поворотних 

механізмів шляхом удосконалення алгоритмів керування ними. 

У роботі запропоновано використання адаптивної системи керування з 

елементами прогнозування, яка формує керуючі сигнали на основі оцінки поточного 

стану об‘єкта та прогнозу його положення в майбутньому. До складу системи входить 

фільтр Калмана, який дозволяє згладжувати похибки давачів положення та швидкості. 

Це підвищує стійкість системи до шумів і зовнішніх збурень. 

Додатково реалізовано алгоритм адаптації параметрів регулятора залежно від 

змінних характеристик об‘єкта супроводу. Це забезпечує узгодженість роботи системи 

при зміні маси, швидкості або інерції об‘єкта, що суттєво покращує точність 

наведення в нестабільних умовах. 

Перевагою запропонованого підходу є можливість роботи з об‘єктами, 

траєкторія руху яких не є заздалегідь відомою, без втрати точності позиціонування. 

Отримані результати можуть бути використані в задачах супроводу безпілотних 

платформ, мобільної робототехніки та автономних систем спостереження. 

Вдосконалення алгоритмів керування дозволяє підвищити надійність і ефективність 

роботи мехатронних систем у складних умовах експлуатації. 


