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Вступ 
 
Ідею створення «розумних» фар намагалися 
втілити в реальність ще в далекому 1930р., 
коли компанія Cadillac випустила модель 
V16. Її відмінна риса полягала наявністю ін-
новаційних фар, що повертаються одночасно 
за передніми колесами. У ті часи ця система 
мала безліч недоліків, справитися з якими 

зуміла тільки сучасна електроніка [1-3].    
Система адаптивного освітлення виходить за 
рамки традиційного ближнього і дальнього 
світла фар, тому що пропонує для конкрет-
них умов руху свій режим освітлення. Сис-
теми адаптивного освітлення постійно удо-
сконалюються: додаються нові функції, роз-
ширюються можливості наявних режимів 
освітлення. Перші системи адаптивного осві-
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тлення забезпечували додаткове освітлення в 
поворотах, наприклад система активного го-
ловного світла від Volkswagen. Широкі мож-
ливості для регулювання світлового потоку 
відкрилися з використанням відеокамери. 
Система управління дальнім світлом дозво-
ляє рухатися з включеним дальнім світлом 
постійно, при цьому, не засліплюючи інших 
водіїв [1-5]. 
 
Системи адаптивного освітлення у різних 
виробників мають одну загальну назву 
Adaptive Front lighting System, AFS. Виняток 
становить система BeamAtic від Valeo. Не-
зважаючи на загальну назву функції систем 
можуть відрізнятися [6]. 
 

Аналіз досліджень та публікацій 
 
Шляхи підвищення ефективності адаптивного 
головного світла ведуть до розроблення ме-
тодів і алгоритмів синтезу таких систем з ви-
користанням інтелектуальних систем управ-
ління, новітніх інформаційних технологій, а 
також стохастичних характеристик зовнішніх 
збурень, що діють на об’єкт. Інтелектуаліза-
ції таких систем можна досягнути насампе-
ред на основі багатошарових нейронних ме-
реж і методів еволюційного моделювання, 
зокрема генетичних алгоритмів, методів гли-
бокого навчання, а також нечіткої логіки і 
гібридних нейро-фаззі архітектур [7-15]. 
 

Мета та постановка задачі 
 
Метою роботи є розроблення інформаційно-
комунікаційної системи для експеримента-
льного стенду дослідження адаптивного го-
ловного світла наземних транспортних засо-
бів; програмних, технічних та апаратних рі-
шень взаємодії блоку управління адаптивно-
го головного світла з транспортним пор-
талом. 
 
Для параметричного синтезу вищеописаних 
систем треба застосовувати інваріантні інте-
лектуальні системи зі змінною структурою 
на основі теорії глибоких штучних нейрон-
них мереж. 
 

Побудова інформаційно-комунікаційної 
системи для експериментального стенду 

дослідження адаптивного головного світла 
 
Побудований стенд базується на діючому 
макеті адаптивної фари Hella (рис. 1,2). Да-

ний тип фар використовується на авто 
Mercedes-Benz (X164) GL 320 CDI 4-matic 
(рис. 3), GL 420 CDI 4-matic, GL 450 4-matic 
та GL 500 4-matic. 
 

 
 
Рис. 1. Діючий макет адаптивної фари Hella 

 

 
 

Рис. 2. Маркування фари 
 

 
 
Рис. 3. Адаптивна фара Hella на автомобілі 

Mercedes-Benz GL 320 CDI 4-matic 
 
Основні характеристики фари: кількість фу-
нкцій лампи освітлення – 5; оснащення / об-
ладнання – для автомобілів з адаптивними 
фарами; тип ламп – D2S / H7 PY21W W5W 
WY5W; тип освітлювального приладу –  
бі-ксенон FF галоген; номінальна напруга – 
12В. 
 
Використовуючи результати науково-дос-
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лідних робіт №ДЗ/464-2011 «Розроблення та 
впровадження інформаційно-комунікаційної 
технології руху наземного транспорту вели-
ких міст» (2011-2012рр.) за замовленням 
Державного агентства з питань науки, інно-
вацій та інформатизації України і «Розроб-
лення та впровадження інтегрованих інтеле-
ктуальних автомобільних інформаційно-
управляючих систем» (2015-2016рр.) за галу-
зевим замовленням МОН України побудуємо 
інформаційно-комунікаційну систему для 
експериментального стенду дослідження 
адаптивного головного світла. 
 
Розроблена інформаційно-комунікаційна си-
стема має можливість взаємодії із транспорт-
ним порталом за технологією мереж третього 
покоління 3G, які працюють на частотах де-
циметрового діапазону (близько 2 ГГц) та 
швидкість передачі даних становить понад 2 
Мбіт/с. Такі мережі надають можливість ор-
ганізувати відеозв'язок, дивитись на мобіль-
ному телефоні фільми й телепрограмми та ін. 
(рис. 4). 
 

 
 

Рис. 4. Телекомунікаційне обладнання 
 
Апаратна платформа бортового інформацій-
но-комунікаційного комплексу є гнучкою та 
може трансформуватися відповідно до ком-
понентів, що мають сумісність із платфор-
мою Arduino. Базова плата Arduino склада-
ється з мікроконтролера Atmel ATmega328 , а 
також елементів обв’язки для програмування 
та інтеграції з іншими пристроями. На платі 
присутній лінійний стабілізатор напруги +5В 
та +3,3В. Тактування здійснюється на частоті 
16 МГц та підтримується кварцовим резона-
тором. У мікроконтролер записаний заван-
тажувач (bootloader), тому зовнішній програ-
матор не потрібен. Проведені випробування 

довели працездатність та ефективність інфо-
рмаційно-комунікаційної системи (рис. 5). 
 
На концептуальному рівні усі плати програ-
муються через RS-232 (послідовне 
з’єднання), але реалізація даного способу 
виконана через залучення апаратного інтер-
фейсу USB. 
 

 
 
Рис. 5. Випробування інформаційно-

комунікаційної системи 
 
Робочу версію транспортного порталу (з ура-
хуванням попереднього тестування елемен-
тів програмних, технічних та апаратних рі-
шень взаємодії бортового інформаційно-
комунікаційного комплексу з транспортним 
порталом та результатів обчислювального 
експерименту з визначення інформаційних 
потоків та обсягу комп’ютерних ресурсів, 
необхідних для моніторингу транспортних 
ситуацій) було розгорнуто на сервері на базі 
двох процесорів Intel Xeon 3.00 GHz, 2 Гбайт 
оперативної пам’яті, двох жорстких дисків за 
технологією SCSI 73Gb у апаратному RAID-
масиві. Завдяки експериментальним дослі-
дженням при навантаженні серверу запитами 
користувачів визначено, що основним недо-
ліком обраної архітектури був надто малий 
об’єм оперативної пам’яті, що є критичним у 
разі серверної віртуалізації. Тому для здійс-
нення масштабування серверних ресурсів 
було придбано та введено до експеримента-
льної дії сервер самостійної зборки українсь-
кої компанії (рис. 6) на базі процесору Quad-
Core 3 ГГц INTEL Xeon QC E3-1240V2, ма-
теринської плати INTEL S1200BTLR, 4-ох 
модулів пам’яті Kingston 8Gb із загальним 
об’ємом 32Гбайт DDR3, 3-ох накопичувачів 
HDD 1Tбайт Seagate ES ST1000N 3, оптично-
го пристрою DVD-RW ASUS DRW-24B5ST 
та корпусу серверного 2U CSV UNI (400Вт) 
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(операційна система Debian Linux / Proxmox 
VE (застосування системи OpenVZ), віртуа-
льні машини на базі TurnKey Linux). 
 

 
Рис. 6. Сервер R-Line на базі INTEL Xeon E3 
 

Висновки 
 
Розроблено інформаційно-комунікаційну си-
стему для експериментального стенду дослі-
дження адаптивного головного світла назем-
них транспортних засобів. Розроблено про-
грамні, технічні та апаратні рішення взаємо-
дії блоку управління адаптивного головного 
світла з транспортним порталом. 
 
Публікація містить результати досліджень, 
проведених при грантовій підтримці Держа-
вного фонду фундаментальних досліджень за 
конкурсним проектом №Ф62/106-2015 від 30 
жовтня 2015р. «Розроблення та впроваджен-
ня новітніх інформаційно-комунікаційних 
технологій для мехатронних і навігаційних 
систем броньованих колісних та гусеничних 
машин». 
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