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Розроблено математичну модель інформаційно-керуючої системи адаптивної 
підвіски автомобіля. Досліджено гіроскопічні датчики кута і швидкості, електрогідра
влічний привід системи стабілізації кузова та кузов автомобіля як об’єкт регулювання 
системи стабілізації.
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Вступ. Рішення задачі покращення експлуатаційних характеристик автомобіль
них підвісок зазвичай шукалось на шляху демпфування коливань. Але, якщо нещодавно 
підвищення ефективності демпфування в підвісці зв'язувалося з удосконалюванням її 
конструкції в цілому й окремих елементів зокрема, у теперішній час перспективним на
прямком стало створення нейро-фаззі систем адаптивного керування підвіскою. Вдоско
налення систем адаптивного керування підвіскою автомобіля дозволить підвищити пла
вності ходу та експлуатаційні показники автомобіля, такі як стійкість, надійність, довго
вічність, прохідність.

Аналіз науково-технічної і патентної літератури з питань створення адаптивних та 
інформаційно-керуючих систем (ІКС) підвіски автомобіля дозволяє зробити висновок про 
те, що сучасні цифрові адаптивні та інформаційно-керуючі системи з високими техніч
ними характеристиками можуть бути побудовані з використанням розвиненої математич
ної моделі об’єкту керування з урахуванням його нелінійних характеристик, інтелектуаль
них систем керування, новітніх інформаційних технологій, а також стохастичних характе
ристик зовнішніх збурень, що діють на об’єкт [1-5].

Постановка проблеми. Мета досліджень полягає у вирішенні проблеми розроб
лення і синтезу контурів керування інформаційно-керуючої системи адаптивної підвіски 
автомобіля на основі штучних нейронних мереж (ШНМ), методів еволюційного моде
лювання та нечіткої логіки, інтелектуального керування. Для досягнення поставленої 
мети необхідно розробити структурні схеми і математичні моделі ІКС.

Розроблення математичної моделі інформаційно-керуючої системи адаптив
ної підвіски автомобіля. Шляхи вирішення поставленої задачі ведуть до розроблення ме
тодів і алгоритмів синтезу ІКС з використанням розвиненої математичної моделі об’єкту 
керування.

Функціональна схема системи стабілізації кузова автомобіля наведена на рис. 1.
Для підвищення якості процесів стабілізації в стабілізатор вводиться гнучкий зво

ротний зв'язок по кутовій швидкості переміщення об’єкту стабілізації. Цей зворотний 
зв'язок реалізується за допомогою гіроскопічного датчика кутової швидкості ГДКШ. Да
тчик кута і датчика кутової швидкості перетворюють сигнали з входів ГДК і ГДКШ через

підсилювачі кута ПК і швидкості ПШ в напруги и Л ‘) і и Л ‘) відповідно. Ці напруги

перетворюються в напругу непогодження AU  (?) = Uф (?) -  Uт (?). Напруга A U  (?) через
підсилювач П подається до входу виконавчого органу ВО, який складається з електрогі-
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