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Вступ 
 
Системи керування параметрами адаптивної 
підвіски автомобіля представляють собою 
спеціальні системи адаптивного керування, 
які призначаються для керування параметра-

ми підвіски автомобіля – жорсткістю і коефі-
цієнтом демпфування амортизаторів, зміною 
дорожнього просвіту для оптимальної техні-
чної експлуатації автомобілів і стабілізації 
положення кузова при коливанні корпусу 
автомобіля. 
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Розвиток і широке застосування на сучасних 
автомобілях систем керування параметрами 
адаптивної підвіски обумовлено тим, що 
якість роботи підвіски значно впливає на 
експлуатаційні показники автомобіля, такі як 
стійкість, надійність, довговічність, прохід-
ність, витрата палива і т.п. 
 

Аналіз публікацій 
 
Автомобілі, які не мають системи керування 
параметрами адаптивної підвіски, недостат-
ньо ефективно підтримують плавність ходу, 
особливо на дорогах з поганим станом пок-
риття. Саме тому основним засобом покра-
щення експлуатаційних характеристик підві-
сок є системи керування демпфуванням ко-
ливань [1,2]. Розроблення та синтез  перспек-
тивних нейро-фаззі [3-5] систем адаптивного 
керування підвіскою автомобіля розглянуте у 
попередніх статтях [6-7], дозволить підвищи-
ти плавність ходу та експлуатаційні показни-
ки автомобіля, такі як стійкість, надійність, 
довговічність, прохідність. 
 

Мета та постановка задачі 
 
Метою роботи є розроблення інформаційно-
керуючої системи для експериментального 
стенду дослідження адаптивної підвіски ав-
томобіля; програмних, технічних та апарат-
них рішень для системи стабілізації кузова 
автомобіля з нейро-фаззі контролером в кон-
турі керування. 
 
Для параметричного синтезу інформаційно-
керуючої системи адаптивної підвіски треба 
застосовувати апарат штучних нейронних 
мереж, методів еволюційного моделювання 
та нечіткої логіки. 
 
Побудова інформаційно-керуючої системи 

для експериментального стенду дослі-
дження адаптивної підвіски автомобіля 

 
Побудований стенд базується на діючому 
стендовому комплексі Інституту Проблем 
Машинобудування ім. А.М. Підгорного НАН 
України, м. Харків  (рис. 1-3). Стенд періо-
дично проходить відповідну сертифікацію. 
 
Випробувальний стенд дозволяє здійснювати 
перевірку функціонування системи стабілі-
зації кузова автомобіля, імітуючи перемі-
щення по різних профілях доріг. Зовнішній 
вигляд експериментального стенду для варі-

анту переміщення по дорозі з важким профі-
лем (рис. 1,2), та для варіанту переміщення 
по дорозі з нормальним  профілем рис. 3. 
 

 
 

Рис. 1. Вібростенд значного навантаження 
 

 
 
Рис. 2. Випробувальна частина адаптивної 

підвіски на вібростенді 
 
Використовуючи результати науково-дос-
лідних робіт №ДЗ/464-2011 «Розроблення та 
впровадження інформаційно-комунікаційної 
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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-керуючу систему для експе-
риментального стенду дослідження адаптив-
ної підвіски автомобіля. 
 

 
 
Рис. 3. Вібростенди середнього та малого 

навантаження 
 
Електрогідравлічні приводи знайшли широке 
застосування у якості виконавчих механізмів 
систем автоматичного керування автомобі-
лів. 
 
Розробці та дослідженню електронних мік-
ропроцесорних систем, побудованих з вико-
ристанням нейро-фаззі логіки, присвячено 
ряд робіт [6-7]. В цих роботах показано, що 
використання нейро-фаззі логіки для керу-
вання електрогідравлічними приводами до-
зволяє значно підвищити точність та розши-
рити області стійкості такої системи. 
 
Систему стабілізації кузова автомобіля, у 
якій використовується електрогідравлічний 
виконавчий механізм та мікропроцесорна 
система нейро-фаззі керування, можна пред-
ставити у вигляді функціональної схеми, що 
наведена на рис. 4. 
 
Дослідження цілої системи, представленої на 
рис. 4, мають високу вартість. Це пов’язано з 
тим, що потрібно розробити стенд, який би 
створював навантаження на гідродвигуни з 
широкими амплітудними та частотними спе-
ктрами. Комплектуючі такого стенду мають 

високу вартість та високе енергоспоживання. 
 

 
 
Рис. 4. Функціональна схема системи стабілі-

зації кузова на базі інваріантного вико-
навчого механізму та мікропроцесора: 
МП – мікропроцесор; ЦАП – цифро-
аналоговий перетворювач; АП – анало-
говий підсилювач; ЕГП – електрогідра-
влічний перетворювач; ГД – гідродви-
гун; К – об’єкт керування; ЗЗ – зовнішні 
збурення; ДЗВ – датчик зворотного 
зв’язку по відхиленню; ДЗЗ – датчик 
зворотного зв’язку по збуренню; АЦП – 
аналогово-цифровий перетворювач 

 
Зважаючи на це, пропонується досліджувати 
лише систему керування та електрогідравлі-
чний перетворювач з контуром зворотного 
зв’язку по збуренню. Такий підхід обґрунто-
ваний тим, що зміна зусилля на штоці гідро-
двигуна породжує відповідну зміну тиску в 
його порожнинах. Цей зв'язок є прямим. Що 
стосується впливу контуру зворотного 
зв’язку по відхиленню об’єкта регулювання 
від базового положення, то це питання до-
сить широко висвітлене у науково-технічній 
літературі. Таким чином, для дослідження 
була обрана схема, представлена на рис. 5. 
 

 
 
Рис. 5. Функціональна схема об’єкту дослі-

дження 
 
Для вимірювання та візуалізації параметрів 
системи, що досліджується, використовуєть-
ся інформаційно-вимірювальне обладнання 
стендового комплексу рис. 6., та обладнання 
яке може бути інтегроване за допомогою 
пристроїв зв’язку з персональним 
комп’ютером рис. 7. 
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Рис. 6. Обладнання для зняття показників 

роботи стендового комплексу 
 

 
 
Рис. 7. Обладнання для зняття показників 

роботи стендового комплексу з можли-
вістю зовнішньої інтеграції 
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