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Системи керування автономним безпілотними підводними апаратами 

(АБПА) – це не тільки математично-програмне та алгоритмічне забезпечення, а 

ще і апаратне забезпечення. Із розвитком науки та технологій вимоги до систем 

керування АБПА поступово стають все більш жорсткішими та вибагливішими 

до характеристик та якості керування [1]. Для забезпечення якісного та 

прецизійного керування АБПА у склад та конструкцію систем керування, на 

етапі розробки та проектування, закладають елементи та методи 

інтелектуального керування із використанням сучасних приладів та датчиків, 

таких як МЕМС датчики [1, 2]. Інтелектуальне керування, у більшості випадків, 

складається із математично-програмної обробки отриманої інформації від 

приладів орієнтації та навігації побудованих на МЕМС датчиках.  

Зазвичай МЕМС датчики це акселерометри, гіроскопи та магнітометри, 

проте із розвитком технологій та досягнень у мікроелектроніці МЕМС 

датчиками можуть бути оптичні прилади, такі як камера, скануючі лінзи, 

інфрачервоні та магнітні сканери, англомовний термін – 

MicroOptoElectroMechanical Sensor (MOEMS) [3, 4]. На рис. 1 зображено 

умовна 3D модель МЕМС лінзи (а) та готового приладу МЕМС лінзи (б) [5], 

рис. 2 – модель модуля МЕМС камери. 

Поява оптичних МЕМС сенсорів дає можливість застосовувати такі методи 

інтелектуального керування як машинний та комп’ютерний зір [6]. 
 

 

 

а) б) 
Рис. 1. 3D модель МЕМС лінзи (а) та виготовлена МЕМС лінза (б) 
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Рис. 2. Модуль МЕМС камери 

 

Для традиційних МЕМС датчиків та визначення їх характеристик і 
придатності у застосуванні у системах керування, орієнтації та навігації 
безпілотних апаратів, методи та лабораторні і експериментально-дослідні 
установки описані у таких роботах, як [7, 8]. Проте, для застосування МОЕМС 

у системах керування, орієнтації та навігації безпілотних апаратів, мало описані 
та майже відсутнє розроблене експериментально-дослідне обладнання та 

прилади для визначення характеристик і похибок сенсорів під час імітування 

роботи сенсора у реальній системі керування. 

Метою роботи є розробка методики та розширення матеріально-технічної 
бази дослідного обладнання для дослідження оптичних МЕМС датчиків, та 

визначення придатності застосування цих датчиків у тій чи іншій 

інтелектуальній системі керування, орієнтації та навігації автономними 

безпілотними підводними апаратами та безпілотними апаратами в цілому. 

Наданому етапі розроблена ерзац-модель експериментально-дослідного стенда, 

яка зображена на рис. 3. 

 

Рис. 3. 3D ерзац-модель експериментально-дослідного стенда 

Пропонований експериментально-дослідний стенд здатен переміщувати як 

двовимірні (наприклад, намальовані) об’єкти, так і об’ємні об’єкти. Плата 

Тримач камери 

Плата керування 

швидкістю пересування 
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керування призначена для регулювання швидкості переміщення, де швидкість 

відповідає швидкості руху АБПА, що дає змогу досліджувати алгоритми 

обробки зображень, наприклад такі, які описані у роботі [9], для забезпечення 

керування орієнтації та навігації. 
Подальші дослідження будуть спрямовані на визначення впливу швидкості 

руху на швидкодію, похибки та точність роботи алгоритмів обробки зображень, 

дослідження впливу швидкості руху на характеристик швидкодії оптичних 

МЕМС датчиків. 

Ключові слова: МЕМС датчики, оптичні МЕМС датчики, експериментально-

дослідна установка, система керування, автономний безпілотний підводний 

апарат, дослідження характеристик МОЕМС. 
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Для точної навігації, орієнтації та управління рухом об'єктів все частіше 

використовуються інтерферометричні волоконно-оптичні гіроскопи (ВОГ) 

засновані на використанні ефекту Саньяка. ВОГ мають цілу низку переваг 


