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Головна астрономічна обсерваторія НАН України разом з Національним те-

хнічним університетом України «КПІ» та Національним університетом «Львів-

ська політехніка» протягом більш ніж десяти років працюють над проектуван-

ням електрооптичних поляриметрів для дослідження космічного простору, а 

саме: дослідження стратосферного шару Землі з борта штучного супутника і 

накопичили великий досвід відносно цих робіт [1-5].  

Так для контролю характеристик та калібрування елементів фотоприймаль-

ної системи електрооптичної апаратури необхідно використовувати еталонні 

випромінювачі, але вони складні та дорогі. Тому для спрощеного калібрування 

та настройки оптичних приладів є доцільним використовувати дешеві і малі за 

розмірами, але спеціально відібрані світлодіоди. Для цього на базі діючого ма-

кету блоку фотоприймача бортового УФП було створено спеціальний стенд для 

відбору і дослідження джерел випромінювання які можуть бути використані для 

калібрування УФП. Було розроблено спеціальну методику за якою було викона-

но великий обсяг робіт з дослідження різних джерел випромінювання з метою 

виявлення можливості і особливостей застосування світлодіодів для калібру-

вання електрооптичних поляриметрів. 

Більш детальна інформація застосування світлодіодів для калібрування еле-

ктрооптичних поляриметрів та методика щодо їх дослідження викладена у до-

повіді. 

Ключові слова: світлодіод, фотопомножувач, поляриметр. 
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Діапазон частот сантиметрових довжин хвиль, використовується для назем-

ного і супутникового радіозв’язку. С-діапазон є одним з основних діапазонів 

для передачі супутникового телебачення, особливо в Північній і Південній 

Америці. В Україні для цих цілей використовуються частоти 3,65 – 4,15 ГГц на 

лінії Супутник-Земля і 5,975 – 6,475 ГГц на лінії Земля – Супутник. 

Звичайні радіочастотні МЕМС ключі, по суті, є паралельні пластини кон-

денсатора, ємність якого визначається відстанню між нерухомою нижньою пла-

стиною і рухомою верхньою, що на підвищенні. Електростатичне приведення в 

дію відбувається тоді, коли електростатична сила створюється шляхом подачі 

постійного струму між обкладинками конденсатора, тим самим притягує рухо-

му частину мембрани до не рухомої. Принципові і виконавчі функції шунта 

ємнісного типу радіочастотного МЕМС ключа, показано на рис. 1. 

 
Рис. 1. Конструкція МЕМС ключа на основі кремнію 
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У верхньому положенні мембрани існує повітряний зазор між верхньою ру-

хомою металевою балкою і нижньою металевою балкою. Цей повітряний зазор 

утворює великий імпеданс для постійного струму. При зміні прикладеної 

напруги постійного струму від нуля до напруги спрацювання, повітряний зазор 

між двома металевими балками буде також змінюватися. Це буде формувати 

«середній» стан і ємність комутатора буде змінюватися від зсуву постійного 

струму. Таким чином, МЕМС ключ діє, як перемикач.   

Ключові слова: МЕМС ключ, С-діапазон.  
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Сучасний стан вітчизняного виробництва легкої броньованої техніки (ЛБТ) 

характеризується значним підвищенням вимог до точності, швидкодії та надій-

ності систем наведення та стабілізації озброєння, у тому числі, при експлуатації 

у складних умовах. Також потрібно знижувати витрати часу та коштів на тех-

нічне обслуговування техніки. Однією з ключових проблем виробництва лег-

коброньованих машин є проблема ресурсу конструкцій. Особливої актуальності 

вона набуває при наявності значного парку старіючої військової техніки.  

Однак, існуючі системи стабілізації не можуть достатньо ефективно вико-

нувати поставлені завдання. За досвідом воєнних конфліктів, найбільша части-

на втрат парку броньових машин є наслідком використання малоефективних 

систем стабілізації озброєння. 

Тому забезпечення покращення експлуатаційних характеристик систем ста-

білізації (СС) озброєння ЛБТ є найважливішою проблемою сучасності, вирі-

шення якої забезпечує навігаційну безпеку України.  

Стабілізатор СВУ-500 призначений для стабілізованого наведення у 

горизонтальній і вертикальній площинах блока озброєння  виробу (БВ) при 

стрільбі з ходу, з місця й на плаву по наземних і повітряних цілях. Стабілізатор 

забезпечує: 

- автоматичне наведення БВ у горизонтальній і вертикальній площинах при 

стрільбі по наземних цілях (режим АВТ); 

- автоматичне наведення БВ у горизонтальній і вертикальній площинах з 

підвищеними швидкостями при стрільбі по повітряних і наземних цілях, що 

швидко маневрують (режим ПАВ); 
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- автоматичне наведення БВ у горизонтальній і вертикальній площинах на 

знижених швидкостях при стрільбі ПТУР (режим У); 

- при взаємодії із системою керування СУО обвід елементів конструкцій виробу 

блоком озброєнь (режими ВВЕРХ й ВНИЗ). 

Стабілізатор зберігає працездатність під дією: 

а) зміни напруги бортової мережі від 22,5В до 28,5 В; 

б) підвищеної відносної вологості повітря 98 % при температурі до +25 
0
С; 

в) температури довкілля від -400 
0
С до +500 

0
С (робочий діапазон), гранична 

мінусова температура -500 
0
С; 

Ключові слова: стабілізатор, точність, швидкодія. 
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Технология ZigBee предложена институтом IEEE специально для сетей не-

большого радиуса действия. Это открытый стандарт беспроводной связи для 

систем сбора данных и управления, в которых не требуется высокая скорость 

передачи данных на большие расстояния. Здесь важнее компактность и надеж-

ность работы элементов сети в течении длительного времени от автономных 

источников питания (в том числе батарейного).Именно малыми энергозатрата-

ми ZigBee существенно отличается от сетей связи Wi-Fi, GSM, LTE и др. 

Расцвет технологии пришёлся на 2006 год. Сегодня через 10 лет это уже 

наиболее продвинутая надстройка к стандарту IEEE 802.15.4. Сеть ZigBee име-

ет ячеистую структуру, т.е. сообщение имеет возможность двигаться от узла к 

узлу не только напрямую, но и через другие промежуточные узлы. Зигзагооб-

разные движение сообщения по сети чем-то напоминает полёт пчелы (отсюда и 

название технологии). Ячеистая топология обеспечивает альтернативные вари-

анты выбора маршрута к цели между узлами (сообщение не потеряется). Этим 

гарантируется  надежность связи в случае выхода из строя того или иного звена 

сети. Дальность распространения сигнала обычно 30..50 м. Однако при опреде-

ленных условиях (аппаратуры для ретрансляции) дальность может увеличится 

до 100 м без существенных потерь в скорости. 

В сети ZigBee 4 типа узлов: координатор, роутер, спящее устройство и мо-

бильное устройство. Пропускная способность напрямую зависит от выбранной 

частоты. Максимальная скорость передачи 250 Кбит/с достигается в диапазоне 

2,4 ГГц (16 каналов с шагом 5 МГц). Для частот 868 МГц (1 канал) и 902-
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928 МГц (10 каналов с шагом 2 МГц) скорости передачи соответственно равны 

20 Кбит/с и 40 кбит/с. 

Следует учитывать, что беспроводные сети короткого радиуса действия мо-

гут взаимодействовать между собой. Специальное оборудование выполняет 

функции шлюза между разными беспроводными сетями. Например, если си-

стема ZigBee на территории цифрового дома обнаружила злоумышленника, то 

она может связаться с сетью IEEE 802.11, задействуя тем самым главный ком-

пьютер и охранную службу. 

Перспективы использования ZigBee в ближайшие годы можно связывать со 

следующими особенностями: 

1. Беспроводное оборудование ZigBee можно объединять в современный ком-

плекс (например, в отеле), куда войдут функции охраны, контроля освеще-

ния, энергопотребления и т.д.; 

2. В коммунальной сфере можно создавать беспроводные системы считывания 

показаний разного рода счетчиков; 

3. В силу открытости стандарта в доработках аппаратных решений может учас-

твовать каждый (достаточно лишь изучить документацию); 

4. Использование технологий сети на одном кристалле может добавить множе-

ство интересных решений. 

Слабым местом технологии ZigBee можно считать проблему совместимости 

устройств от разных производителей. Поэтому желательно (во избежание лиш-

них проблем) приобретать компоненты системы от одного производителя, при-

чем выпущенные в течении одного временного периода.  

ZigBee имеет ответвления: ZigBee RF4CE (с передачей данных по радиока-

налу) и ZigBee IP (с дистанционным управлением «умной» бытовой техникой). 

Конкурентами ZigBee сегодня можно считать технологию Z-Ware (тоже с ячеи-

стой топографией) и технологию Insteon (одновременная передача данных сра-

зу по двум каналам: проводному и беспроводному, возможна работа без цен-

трального контроллера). 

Ключевые слова: беспроводные сети, цифровой дом. 
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Відомо, що основним фактором зниження використання традиційних пали-

вних ресурсів і покращення екологічного становища є використання і розвиток 

нетрадиційних відновлюваних джерел енергії. До переваг нетрадиційних і від-
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новлюваних джерел енергії відносять їх екологічну безпечність і можливість 

використання в різних місцях. Потенціалу відновлюваних джерел енергії при-

діляють особливу увагу всі країни, особливо після ядерної катастрофи в Японії. 

Окремі країни заморожують програми з розвитку ядерної енергетики та ро-

зширюють використання відновлюваних джерел і дослідження в цій сфері. 

Проблема використання нетрадиційних відновлюваних джерел енергії в Україні 

є більш гострою, ніж у країнах Європи. Це пов’язано з практичною відсутністю 

достатніх на Україні запасів природних ресурсів (нафти, газу). Тому перехід до 

енергетично ефективних та екологічно чистих технологій з використанням не-

традиційних відновлюваних джерел енергії є особливо актуальним. Також згід-

но енергетичної стратегії розвитку України до 2030 року передбачається значне 

використання нетрадиційних джерел енергії. Незважаючи на те, що серед цих 

джерел найбільше використовується сонячна, теплова і вітрова енергетика, 

останніми часом активно почали розроблятися і впроваджуватися системи, ос-

новані на використанні енергії руху, коливань і вібрацій. Ці перетворювачі ене-

ргії використовуватимуться в найрізноманітніших галузях техніки і в спожив-

чих товарах. Споживачами таких систем електричної енергії стануть як товари 

домашнього використання, включаючи різні види комп’ютерної техніки, елект-

ронні книжки, смартфони тощо, так і промислові, цивільні, космічні об’єкти. 

Таким чином побудова мікроперетворювачів на основі використання мікро і 

нанотехнологій дозволяє розробляти мікрогенератори електричної енергії для 

різних галузей народного господарства: побутової і комп’ютерної техніки, жив-

лення приміщень, воєнної промисловості, медицини і інші. 

Розвиток даного напрямку має особливо велике значення на сучасному ета-

пі розвитку мікро і нано технологій і виробництва відповідної продукції (сис-

тем безпроводових мереж, електронних систем управління для різного призна-

чення, для воєнної і космічної техніки і інших), яка вимагає для свого живлення 

генератори малої потужності (мікровати). 

Ключові слова: відновлювальні джерела енергії, мікро і нано системи, мік-

рогенератори. 
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Для вимірювання малих та мікровитрат (0,1 л/год…1 м
3
/год) газів в лабора-

торних умовах застосовують переважно плівковий витратомір (ПВ) непроми-
слових виготовлення і градуювання, що зумовлює його низькі метрологічні 
(похибка на рівні 10 % і вище) та експлуатаційні характеристики, і у багатьох 
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випадках робить його фактично індикатором витрати, а в деяких – взагалі уне-
можливлює вимірювання. В той же час потенційні можливості цього методу 
вимірювання є доволі високими в інтервалі 10

-5
...4 (10) м

3
/год. 

На характеристики ПВ впливає багато факторів, серед яких вид і характер 
досліджуваного потоку газу, температура газу і довкілля, конструкція та ма-
теріал і стан поверхні мірної трубки (МТ), вид плівкоутворюючої рідини (ПР), 
спосіб формування і виведення рухомої плівки (РП), метод і апаратура градую-
вання тощо. Особливе місце серед факторів впливу займають такі фізико-
хімічні явища як дифузія газів у ПР і навпаки, випаровування ПР, розчинення 
газів у ПР, старіння РП, реагування газу (чи його компонентів) з ПР, поверхневі 
властивості ПР і МТ тощо. Зокрема суттєвий вплив на точність вимірювання 
чинять похибки від зміни форми і геометричних розмірів плівки на внутрішній 
поверхні МТ, що визначається в основному поверхневим натягом, густиною і 
в’язкістю ПР, а з другого боку також станом поверхні МТ, яка характеризується 
її змочуваністю і шорсткістю. У зв’язку з тим вимоги до ПР є особливими – во-
ни доволі жорсткі: здатність утворювати міцні, відносно товсті плівки значних 
розмірів (наприклад діаметром ~10 см) із тривалістю життя не менше 15 хв.; 
добрі змочувальні властивості; всі компоненти ПР повинні мати тиск насиченої 
пари принаймні на 1-2 порядки менший ніж у води; незмінність властивостей з 
часом; хімічна інертність та нетоксичність; мінімальна розчинність газів і малі 
коефіцієнти дифузії; негігроскопічність; відповідні оптичні властивості; 
неспінюваність; не залишати слідів на внутрішній поверхні МТ. 

Зазвичай як ПР застосовують водні розчини мийних засобів, серед недоліків 
яких слід відзначити старіння ПР, недостатня життєздатність РП, значні про-
никність газів через неї та розчинність більшості газів у воді з утворенням 
побічних продуктів і нерозчинних залишків на внутрішній поверхні МТ, значна 
товщина шару ПР на внутрішніх стінках МТ, лужні властивості. Це спричиняє 
суттєве звуження діапазону вимірювань і появу додаткових похибок. Нами ре-
комендований склад ПР: етиленгліколь+синтанол+поліакриламід.  

При вимірюванні витрати різних газів (наприклад Н2, СО2, СН4) доза газу 
під плівкою може деформуватися внаслідок трансфузії газів через РП. Похибки 
вимірювання витрати внаслідок лише трансфузії газів для МТ малих об’ємів 
складають ~1 %. Тому для точних вимірювань процес трансфузії треба врахо-
вувати та вживати заходів щодо зменшення різниці парціальних тисків. 

Обґрунтований вибір ПР та МТ, застосування генератора плівок, пристрою 
відведення РП, автоматичних фіксаторів положення плівки і автоматичного ро-
зрахунку витрати з врахуванням стану газу, стабілізація температури, згла-
дження імпульсів тиску і належне градуювання забезпечує побудову високото-
чного ПВ, придатного для аналітичних вимірювань. При врахуванні розробле-
них нами рекомендацій загальна похибка вимірювання може не перевищувати 
0,1% для газів. 

Ключові слова: поверхнево активні речовини, дифузія газу в рідину, транс-
фузія через рідинні плівки, змочуваність поверхні, деформація дози газу. 
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ДО ЗАСТОСУВАННЯ РІДИННИХ МАНОМЕТРІВ ПРИ 
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Величиною, що характеризує вимірюваний тиск, для рідинних манометрів 

служить видимий рівень, тобто, висота стовпа рідини, який врівноважується, у 

скляній вимірювальній трубці. До приладів цього виду відносяться однотрубні 

та U-подібні манометри. Також, до числа рідинних засобів вимірювання тиску з 

гідростатичним зрівноваженням, відносяться поплавкові і дзвонові дифманоме-

три. 

Рідинні манометри є досить простими і точними приладами, що служать для 

визначення невеликих надлишкових тисків, які не перевищують 0,2 МПа. Вони 

знаходять широке застосовування при різних видах робіт, які пов’язані із вимі-

ром тиску. У цих манометрах у якості робочої рідини використовують ртуть, 

дистильовану воду або етиловий спирт. 

Звичайні рідинні манометри непридатні для вимірювання невеликих тисків, 

рівних одиницям або десятим міліметра висоти стовпчика робочої рідини, тому 

що при цьому похибка стає досить значною.  

Для точних вимірювань невеликих тисків газу чи повітря, знаходить засто-

сування широкий за інтервалом вимірювання рідинний мікроманометр із похи-

лою трубкою. Цей прилад має широку металеву посудину, яка з'єднана гнучкою 

трубкою з вимірювальною скляною трубкою, закріпленою на міліметровій 

шкалі. Застосування похилої скляної трубки дозволяє підвищити точність від-

ліку. 

На точність вимірювання тиску за допомогою рідинних манометрів впли-

вають правильність установки приладу, відлік висоти стовпчика і визначення 

густини робочої рідини. 

Для забезпечення максимальної точності результатів вимірювання, рідинні 

манометри закріплюються у вертикальному положенні по рівню в місцях, які не 

піддаються вібрації і нагріванню, і які знаходяться якомога ближче до місця 

виміру тиску. 

Абсолютна похибка вимірювання, що залежить від правильності відліку ви-

соти стовпа рідини неозброєним оком, звичайно становить ±(0,5...1) мм. Засто-

сування оптичних пристосувань (візуалізаторів) помітно зменшує цю похибку. 

На даний час номенклатура рідинних засобів вимірювання тиску з гідроста-

тичним зрівноважуванням істотно обмежена. У більшості випадків вони замі-

нені більше удосконаленими деформаційними засобами вимірювання. 

Ключові слова: тиск, вимірювання, манометри, точність. 
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ТЕХНОЛОГІЧНЕ ЗАБЕЗПЕЧЕННЯ ТОЧНОСТІ ФОРМОУТВОРЕНННЯ 

РОБОЧИХ ПОВЕРХОНЬ КІЛЕЦЬ РОЛИКОПІДШИПНИКІВ В УМОВАХ 
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Однією з основних умов забезпечення високої точності технологічної сис-

теми є використання автоматизованих засобів управління точністю оброб-

лення, де контролюється динаміка перебігу процесу оброблення деталі, є мо-

жливість формування команд управління на будь-якій фазі процесу оброб-

лення та швидке реагування на дію випадкових сторонніх чинників. 

Проблема забезпечення точності деталей роликопідшипників носить ком-

плексний характер і в умовах автоматизованого переналагоджувального ви-

робництва повинна вирішуватись на рівнях формування конфігурації техно-

логічної системи, під час конструкторсько-технологічної підготовки та шля-

хом оптимізації послідовності процесів і режимів оброблення. 

Забезпечення необхідної точності готового виробу базується на дотри-

манні ряду принципів і методів, які передбачають послідовне неперервне від-

слідковування розмірних та інших взаємопов’язаних геометричних парамет-

рів поверхонь деталей, але визначальним етапом формування результату є 

викінчувальні шліфувальні операції. Важлива роль відводиться метрологіч-

ним та технологічним основам точності контролю розмірів та вибору критері-

їв оцінки похибки розмірів деталей підшипників, тобто конкретизації рівня 

мети, що повинна бути досягнута в кінцевому результаті. 

Дослідженню підлягають динамічні характеристики технічного оснащен-

ня та динаміка перебігу процесів оброблення деталей підшипників, які суттє-

во впливають на ефективність роботи систем автоматизованого управління 

точністю оброблення і, відповідно, на кінцевий результат.   

Вирішення проблеми забезпечення точності оброблення здійснено шля-

хом використання методології САПР. Процес отримання заданої точності об-

роблення пов’язаний з управлінням і регулюванням, тобто включає зворотні 

зв’язки, які враховувались в математичній моделі для забезпечення адаптив-

ності вказаної системи. 

Оптимальний варіант вирішення проблеми було досягнуто за результата-

ми порівняння розглянутих теоретичних положень і, на їх основі створеної 

математичної моделі, з даними експериментальних досліджень, проведеними 

у виробничих умовах підшипникового заводу АТ “СКФ Україна”. 

Ключові слова: технологічна система, точність, роликопідшипник, оптимі-

зація, контроль. 
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Система ударо- і віброзахисту (СУВ) сьогодні повинна мати високі метро-

логічні характеристики: високу точність позиціонування навігаційного компле-

ксу (НК) легкої броньованої техніки; обмежену амплітуду коливань системи 

стабілізації (СС) при заданому рівні максимального прискорення ізольованого 

тіла при одиночних ударах високого рівня; обмежену амплітуду коливань при 

заданому максимальному прискоренні руху ізольованого тіла при вібраціях; ві-

дсутність статичної зони застою поблизу положення рівноваги.  

Проведено статичний розрахунок СУВ, що складається з трьох амортиза-

торів, закріплених симетрично щодо осі OY . Позначивши вагу НС через P , 

одержимо наступні значення навантажень AZP , BZP , CZP , що діють на амортиза-

тори, які встановлені в точках А, В, С відповідно, до яких діють по осі OZ: 

PPP
OAON

ON
PAZ 1

10852

52






 , 

PPP
OAON

OA
PP CZBZ 2

)10852(2

108

)(2






 ,                                                  (1) 

де 338,0
)(2

;325,0 21 






OAON

OA

OAON

ON
 , ON, OA –  відстані до центру мас. 

З метою уникнення кутових перекосів переміщення амортизаторів уздовж 

осі OZ  мають бути однакові: dddd CZBZAZ  . У цьому випадку жорсткості 

амортизаторів: 

,; 21 AZ

ZZ

CZ

CZBZ

ZZ

AZ

AZ C
PP

CC
PP

C 








  

де 366,1
1

2 



 ; 1 , 2  – коефіцієнти. 

Отже, сумарна жорсткість амортизаторів:  

  AZCZBZAZOZ ClCCCC 21 .                                                                                                  (2) 

Ключові слова: стабілізатор, точність, амортизатор. 
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Бурное развитие компьютерных технологий сегодня несколько снижает ак-

туальность аналоговых систем видеонаблюдения и повышает востребованность 

IP-видеонаблюдения. Долгое время видеонаблюдение развивалось в рамках 

аналоговых систем. При этом разрешающая способность выросла от 330 ТВЛ в 

начале до 800 ТВЛ сегодня. В большинстве охранных систем сегодня успешно 

работают видеокамеры 600-800 ТВЛ, имея ряд преимуществ перед IP-

камерами. 

Первые цифровые IP-камеры с матрицами менее 1 мегапикселя и разреше-

нием (704х576) не могли составить конкуренцию надёжно работающим анало-

говым системам видеонаблюдения. Однако сегодня уже используются цифро-

вые камеры с 3- и 5-мегапиксельными матрицами. Даже появились модели с 

разрешением 20 мегапикселей. Цифровые видеокамеры обеспечивают передачу 

видеопотока в цифровом формате по сети Ethernet и Token Ring, использующей 

протокол IP. Основное отличие от аналоговых камер – отсутствие промежуточ-

ных преобразований, т.е. после получения видеокадра с ПЗС (CCD англ.) - или 

КМОП (CMOS англ.) – матриц изображение остаётся цифровым вплоть до 

отображения на мониторе. 

При модернизации уже работающих систем видеонаблюдения возникают 

проблемы обновления оборудования. На помощь приходит компромиссное ре-

шение, т.е. построение гибридной системы видеонаблюдения. Применение ги-

бридного варианта позволяет оставить часть оборудования от аналоговых си-

стем видеонаблюдения (например,704х576), но в местах, где необходима более 

высокая детализация, установить сетевые IP-камеры с высоким разрешением. 

Такой подход позволяет создавать гибкие и экономичные системы, получая при 

этом выигрыш в функциональности. 

Расширенный гибридный вариант позволяет получать ряд преимуществ и 

при построении новых охранных систем, поскольку удачно сочетает в себе все 

лучшее аналоговых и IP-камер. В системе видеонаблюдения появляются встро-

енные функции видеоаналитики, возможность настройки работы через специа-

лизированный бесплатный «облачный сервис» Tescar Cloud, обеспечивается 

поддержка высокого разрешения видеозаписи в реальном времени – стандарт 

960Н для аналогового сигнала и 1080р для цифрового. При этом можно обеспе-

чить поддержку высокой суммарной ёмкости устройств хранения данных – до 

12 ТБ, а также синхронную запись видео и звукового сигнала. 

Китайские специалисты предложили в своих IP-камерах Vstarcam интерес-

ный подход при передаче данных по интернету на основе технологии peer-to-
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peer (P2P), которая основана на идентификации камеры на удалённом сервере 

по её уникальному номеру (UID). Удаленный сервер позволяет в качестве по-

средника связать пользователя и IP-камеру напрямую (без статического IP-

адреса). Технология P2P является наиболее совершенной для использования в 

решениях для удалённого видеонаблюдения, т.е. IP-камеры с поддержкой P2P – 

это всегда легкая настройка без статического IP-адреса.  

Внимания разработчиков сегодня заслуживает продукция торговой марки 

Polyvision (гибридные видеорегистраторы серии WD). Интересна продукция 

линейки “Hybrid”, которая гарантирует высокое качество видеонаблюдения с 

использованием планшета, мобильного телефона или коммуникатора на плат-

форме Android, iOS, Windows Mobile. Привлекает возможность просмотра “жи-

вого” видео онлайн через облако IPEYE (почти бесплатно для любого количе-

ства видеокамер). 

Ключевые слова: охранные системы, камеры видеонаблюдения. 
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Основним елементом сучасної камери відеонагляду є світлочутлива матри-

ця. Якість її роботи характеризують загальною кількістю комірок, що переда-

ють дані про освітленість та колір пікселей. Розмір матриці прийнято вимірю-

вати по діагоналі в дюймах. Слід зазначити, що розмір ПЗЗ матриці ще не гара-

нтує високе сприйняття. Чим менше розмір матриці, тим менше її чутливість з 

причини малої площі пікселей. При цьому збільшується рівень шумів та погір-

шується якість зображення. Оптимальним варіантом прийнято вважати показ-

ник 1/3 дюйма. На основі таких матриць деякі фірми випускають надмініатюрні 

камери для систем відеонагляду.  

Розмір матриці також дуже важливий при визначенні кута зору камери. При 

однаковій фокусній відстані об’єктива камера з матрицею ½ дюйма має біль-

ший кут зору, ніж камера з матрицею 1/3 дюйма. 

Для прихованого відеонагляду можна користуватись мініатюрними безкор-

пусними камерами з об’єктивом 1-2 мм «pin-hole». Їх зручно розташовувати у 

дверях, щілинах, кутах. Побачити ці камери практично неможливо. 

Роздільну здатність камери нагляду часто вказують в телевізійних парамет-

рах: це максимальне число вертикальних ліній, що камера здатна передати, ха-

рактеризує деталізацію рисунка. Звичайні камери мають здатність 380-420 ТВЛ. 
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Можна також використовувати камери з більш високими можливостями (від 

600 ТВЛ).  

Сучасні матриці являють собою спеціалізовані чіпи для зняття зображення. 

Їх випускають такі світові лідери, як Sony, Kodak, Canon, Fuji та інші. ПЗЗ мат-

риці випускають також і російські виробники (наприклад, ЗАТ «НПП Елар», 

Санкт-Петербург). 

При розробці охоронних комплексів можна використовувати і камери, що 

виконані по технології четвертого покоління з повноформатними ПЗЗ датчика-

ми (розмір пікселей 6 мкм). Наприклад, роздільна здатність ПЗЗ датчика KAF-

50100 фірми Kodak складає 8176 х 6132 пікселя при розмірі датчика 48 х 36 мм.  

Корпорація Sony планує розширювати лінійку матриць технології «Effio» 

960Н зі збільшеною роздільною здатністю 700 ТВЛ. Нові процесори Sony і нові 

ПЗЗ матриці 960Н забезпечують також відмінні показники сигнал/шум, більш 

глибоку і чітку передачу кольору. Це новий рівень ССТV для аналогових камер 

відеонагляду.  

Альтернативою ПЗЗ матрицям є так звані КМОН датчики (компліментарні 

метал-оксид-напівпровідник), що об’єднують в одному кристалі і світлочутливу 

матрицю, і пристрій повної обробки аналогових сигналів. 

Якість роботи системи прихованого відеонагляду закладається вже на етапі 

вибору камери відповідно до її параметрів та особливостям встановлення на 

об’єкті та допустимим матеріальним витратам. 

Ключові слова: камери, прихований відеонагляд. 
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Достовірність інформації одержуваної при авіаційних гравіметричних вимі-

рах (АГВ) залежить від правильності вибору інтервалів часу усереднення від-

повідних параметрів. 

Усереднення вихідної інформації гравіметра необхідно проводити за мож-

ливе коротші інтервали часу, що визначається в кожному конкретному випадку, 

як інерційністю самого гравіметра, так і швидкістю польоту і необхідною мас-

штабністю зйомки. 

Як відомо, збільшення інтервалу усереднення понад двох хвилин навіть при 

мінімальних швидкостях польоту літака веде до отримання сильно згладжених 

результатів вимірювань. Зменшення ж інтервалів усереднення веде до посилен-
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ня вимог до точності визначення відповідних параметрів польоту, яка може пе-

ревищити реально досяжну. 

Аналіз характеру зміни окремих параметрів, що визначають результат вимі-

рювань, дозволяє встановити необхідні для них інтервали усереднення. 

Поправка Етвеша залежить від зміни швидкості, курсу і географічної широ-

ти польоту. Так як АГВ проводяться в умовах практично рівномірного прямо-

лінійного польоту, то можна вважати швидкість і курс постійними. Тоді час 

усереднення поправки Етвеша буде в основному визначатися швидкістю зміни 

широти. Очевидно, що остання буде різною залежно від напрямку польоту (ку-

рсу) і мати найбільше значення при русі уздовж меридіана. 

Розрахунки показують, що для досягнення точності вимірювання порядку 

1мГал широту необхідно визначати з точністю близько однієї кутової хвилини. 

При цьому максимальний час усереднення зміни широти, а відповідно і попра-

вки Етвеша складе близько 30 с. 

Поправка за висоту визначається характером змін висоти і географічної ши-

роти польоту. З огляду на умови проведення AГВ, можна вважати висоту пос-

тійною. Тоді час усереднення поправки за висоту буде в основному визначатися 

характером зміни широти. Це дозволяє прийняти час усереднення поправки за 

висоту таким же, як і для поправки Етвеша, тобто 30 с. 

Отже, усереднення параметрів, що входять у вирази для визначення поправ-

ки Етвеша та поправка за висоту (швидкості, курсу, висоти), необхідно прово-

дити за такі ж проміжки часу. 

Отримання результуючих даних про аномалію прискорення сили тяжіння 

проводиться інтерполяційними методами. 

Ключові слова: гравіметричні вимірювання, усереднення результатів вимі-

рювань. 
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В останні роки окремі компанії та дослідники штучного інтелекту активно 

працюють над розробкою архітектур мікропроцесорів зі штучним  інтелектом. 

Так, у 2013 році компанією Qualcomm був презентований процесор Zeroth, який 

характеризується здатністю до самонавчання: бачити і сприймати світ, як це 

роблять люди, тобто імітує людське сприйняття команд та здатний до саморо-

звитку, як мозок людини. Замість, попередньо заданих, поведінок  і результатів 

з великою кількістю рядків коду, було розроблено набір програмних інстру-

ментів, що дозволяють пристрою дізнатися, як потрібно рухатись, аналізуючи 
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положення в навколишньому середовищі, тощо. Ці дослідження базуються на 

нейронних мережах. Так відомо, що неврологи створили математичні моделі, 

які точно характеризують поведінку біологічних нейронів, під час передачі, 

прийому або обробки інформації. Нейрони посилають через деякий проміжок 

часу електричні імпульси, тільки тоді, коли певний поріг напруги в мембрані 

біологічної клітини буде досягнутий. Тому цими нейронними мережами коду-

ються і передаються дані так само, як мозок людини збирає інформацію з нав-

колишнього середовища і обробляє[1]. 

Наступний приклад розвитку процесора зі штучним інтелектом: для просу-

вання веб-сервісу з підтримкою машинного навчання, компанія NVIDIA в кінці 

2015 року випустила відеокарти Tesla M40/M4. Продукти NVIDIA базуються на 

основі двух потужних прискорювачів. Модель Tesla M40 визнана найпотуж-

нішим у світі прискорювачем для глибинного навчання нейронних мереж.[2]. 

Також групі вчених з Університету Іллінойсу в Чикаго і дослідникам штуч-

ного інтелекту (ШІ) з Угорщини на базі відкритого проекту системи 

ConceptNet, підтримуваного Массачусетським технологічним інститутом, в ре-

зультаті експериментів і вивчення можливостей ШІ вдалося побудувати апарат, 

який проходить тест IQ на рівні чотирирічного дитя. Дослідники використо-

вували систему тестування WPPSI-III, яка включає 14 підтекстів і націлена на 

дітей віком від 2,5 до 7 років. Але на думку авторитетного дослідника з IBM 

Вінфріда Вілка, технології фірми Numenta [2] найбільш наближені до реальних 

алгоритмів роботи людського мозку в порівнянні з конкурентами. 

Таким чином на сьогодні спостерігається постійне зростання обчислюваль-

ної потужності комп'ютерів, але це не означає появи в них ШІ. 

Ключові слова: мікропроцесори, штучний інтелект.  
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У лабораторіях кафедри приладобудування НТУУ «КПІ» розроблено новий 

високоточний термоанемометричний витратомір (ТАВ) для підвищення точ-

ності визначення витрати моторного палива. Розраховано нову математичну 

модель температурного поля у потоці біопалива, що проходить через ТАВ, вра-
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ховано суттєві особливості: тепловий вплив нагрівача має постійну потужність; 

термоперетворювачі розташовано уздовж осі потоку біопалива; розглянуто як 

ламінарний, так і турбулентний режими течії біопалива; діапазон зміни почат-

кової температури біопалива при експлуатації ТАВ може бути широким, тому 

введено корекцію ТАВ з урахуванням цієї зміни температури.  

Представимо щільність теплового потоку у вигляді закону Ньютона:  

Tq МП ,                                                       (1) 

де T  – перепад температур між поверхнею і навколишнім середовищем; 

МП – коефіцієнт конвективної тепловіддачі моторного палива. 

Отримано рівняння, що характеризує тепловий потік біопалива у нерухомо-

му середовищі біопалива за рахунок його теплопровідності. Тепловий потік 

біопалива: 
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де МП  - в’язкість біопалива; НT  - температура на поверхні нагрівача, 0МПT - по-

чаткова температура моторного палива (біопалива); НR , НS - радіус та площа 

теплового потоку відповідно. 

Тепловий потік до середини радіусом НR  та площею поверхні НS  можна об-

числити: )(4 0
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де джР  - потужність нагрівача; МП  - коефіцієнт динамічної в’язкості біопали-

ва; МПС  - теплоємність біопалива; трd  - діаметр трубки ТАВ; МПW  - об’ємна вит-

рата біопалива; 5,021  КК ; H  - довжина дроту. 

Ключові слова: витратомір, біопаливо. 
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Keylogger – це програмний продукт (модуль) або апаратний пристрій, що 

реєструє кожне натиснення на клавішу клавіатури комп’ютера.  

Розглянемо структурну схему системи elite keylogger (рис. 1), вона склада-

ється з підсистема І-го рівня «Підключення до стоку і передача даних» складає 
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перший етап роботи програми, який полягає у підключенні програми до стоку 

даних, а також визначає шляхи їх передачі. 

Elite Keylogger

1                      Підключення до стоку і передача даних

3                       Протоколювання отриманих даних
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Рис. 1. Структурна схема системи elite keylogger 

 

Вона складається із двох підсистем ІІ-го рівня:  

 підключення до драйверу “Device\\KeyboardClass0”, що відповідає за локалі-

зацію і підключення до драйверу задля отримання подальших даних; 

 прийняття даних потоку “RawInputThread” відповідає за локалізацію і при-

йняття IRP-запитів; 
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Друга підсистема І-го рівня «Функція перехоплення і обробки запитів» від-

повідає безпосередньо за перехоплення запитів, а також подальший їх аналіз, 

складається із двох підсистем ІІ-го рівня: 

 драйвер-фільтр, який установлює свій обробник завершення за допомогою 

функції IoSet Completion Routine; 

 підсистема передачі і отримання даних, відповідає за передачу IRP по даних 

адресу, повертає по заданому адресу IRP до обробника завершень. 

Підсистема передачі і отримання даних складається із трьох підсистем ІІІ-го 

рівня: 

 Встановлення адресу обробника, встановлює адресу по якому викликається 

обробник завершення. 

 Передача даних драйверу Kbdclass, передає IRP драйверу Kbdclass. 

 Передача даних системі протоколювання, передає проаналізовані дані сис-

темі протоколювання. 

Драйвер-фільтр складається із трьох підсистем III-го рівня: 

 Фільтр переривань типу IRP_MJ_READ, фільтрує всі IRP на наявність 

IRP_MJ_READ. 

 Обробник завершення, при виникненні клавіатурних подій, ставить час на 

завершення IRP-запитів. 

 Аналізатор змісту буфера, аналізує IRP_MJ_READ і на виході виводить на-

брані клавіші. 

Третя підсистема I-го рівня «Протоколювання отриманих даних», відповідає 

безпосередньо за створення документованого протоколу, складається із двох 

підсистем II-го рівня:  

 Перетворення даних в читабельний вигляд та збереження у звіт, яка відпові-

дає за аналіз отриманого клавіатурного набору. 

Аналіз вторинної активності користувача та збереження її у звіт згруповує 

всю вторинну активність користувача у документований вигляд. 

Ключові слова: Keylogger,структурна схема системи, аналізатор змісту бу-

фера, драйвер Kbdclass. 
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На основе поликристаллического карбида кремния, легированного бором 

разработаны термоанемометры, состоящие из двух идентичных термосопро-
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тивлений (датчика температуры и датчика скорости) с температурной зависи-

мостью, аппроксимируемой выражением  

T
B expR R 0  с постоянной  30002800B .  

Температурный коэффициент сопротивления изменяется от 3,3% град
-1

 при 

Т = 300К до 0,8% град
-1 

при 600К.
 
Точность аппроксимации можно повысить 

выбором более узкого температурного интервала измерения. 

Датчики скорости и температуры выполнены из одного поликристалличе-

ского блока и близки по сопротивлению с точностью до 1%.  

Постоянная времени релаксации сигнала анемометра симметрична относи-

тельно нарастания и спада и составляет для датчиков с размерами 0,211 мм в 

воздушной среде до 10 с. На образцы нанесены контактные площадки, к кото-

рым приварены платиновые выводы, позволяющие работать до температуры 

1000К. 

Проведена градуировка прибора в аэродинамической трубе с помощью ча-

шечного анемометра в диапазоне скоростей 0,1 – 12 м/с. Проведено исследова-

ние полей температур и скоростей конвективных потоков воздуха, создаваемых 

нагретой пластиной. Результаты показали, что точность измерения температу-

ры термоанемометром составляет 0,1С и скорости потока 0,1м/с с простран-

ственным разрешением 2 мм.  

Преимуществами данных термоанемометров по сравнению с другими полу-

проводниковыми аналогами на основе карбида кремния являются: более низкие 

(на несколько сот градусов) температуры получения поликристаллического ма-

териала; в технологии изготовления прибора отсутствуют операции создания 

эпитаксиальных слоев, фотолитографии, травлении в плавиковой кислоте, что 

значительно снижает стоимость прибора.  

Ключевые слова: анемометрия, поликристаллический карбид кремния, по-

лупроводниковые термосопротивления, температурный коэффициент сопроти-

вления. 
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Роботизовані безпілотні літальні апарати (дрони) - одна з головних тенден-

цій розвитку робототехніки сьогодні. Вже зараз ринок пропонує чимало моде-

лей: від потужних октокоптерів з вісьмома роторами до більш простих – три- та 

квадрокоптерів. Американське Федеральне управління цивільної авіації (Federal 
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Aviation Administration) припускає, що до 2020 року в повітряному просторі 

США постійно перебуватиме близько 15000 безпілотних літальних апаратів 

(БЛА). 

Процес керування БЛА супроводжується неминучим його відхиленням від 

необхідного положення в просторі. Виникнення таких відхилень обумовлюєть-

ся неоднорідністю навколишнього середовища, змінами положення центра ваги 

літального апарату та ін. 

Тому стабілізація мультироторних БЛА и оптимізація параметрів системи є 

головним завданням. Для вирішення завдань стабілізації необхідно: 

- з'ясувати причини відхилення БЛА від заданого режиму польоту; 

- вивчити способи усунення цих відхилень, тобто способів стабілізації БЛА; 

- дослідити можливості автоматизації процесів стабілізації; 

- вибрати найбільш раціональні компоненти стабілізуючих каналів; 

-визначити основні конструктивні параметри системи автоматичної стабілізації. 

Для дослідження був вибраний трьохроторний літальний апарат, кон-

струкція якого складається з трьох несучих гвинтів, що розташовані радіально 

від центру маси апарату. Один з гвинтів  розташований на поворотному вузлі 

(керуючим сервопривідом) для забезпечення керуванням та стабілізацією по 

курсу (рисканню). Перевагою такої схеми є: підвищена маневреність відносно 

осі рискання; менша вага, вартість та енергоспоживання; більша відстань між 

передніми роторами, що дозволяє вільно розмістити фото- відеокамеру. 

Для вирішення задачі стабілізації застосовуються безплатформні інерціальні 

навігаційні системи (ІНС) які мають у своєму складі акселерометри і датчики 

кутової швидкості (гіроскопи або пари акселерометрів, що вимірюють доцент-

роване прискорення). Але при застосуванні ІНС існують проблеми з точки зору 

точності алгоритмів визначення кутової орієнтації. Застосовані в системах 

вимірів кутів сенсори володіють рядом недоліків: показання акселерометрів 

чутливі до високочастотних вібрацій, обумовлених роботою тягових двигунів і 

до прискореного руху конструкції БЛА, а інтегрування показань гіроскопів 

накопичує похибку, що спричиняє дрейф нуля. 

Отже, необхідно знайти способи покращення параметрів стабілізації 

трьохроторного літального апарату, знайти параметри, які можуть її оп-

тимізувати, а також знайти методи та алгоритми, які забезпечать якісне 

вимірювання кутів нахилу апарату. Запропоновано підхід до організації забез-

печення якості параметрів системи стабілізації трьохроторного літального апа-

рату та заснований на: 

1) побудові математичної моделі апарату на основі аналізу та синтезу відо-

мих закордонних та вітчизняних рішень; 

2) дослідженні математичної моделі за допомогою ЕОМ; 

3) виявленні параметрів елементів та пристроїв які впливають на перехідний 

процес і знайти їх оптимальні значення;  

4) програмі керування апаратом яка здатна отримувати керуючі сигнали з 

приймача, змінювати швидкості обертання несучих гвинтів, зчитувати показан-
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ня сенсорів, встановлених на платі керування та розраховувати поправочні сиг-

нали; 

5) алгоритмі для відновлення значень кутів апарату щодо центру маси (крен, 

тангаж); 

6) алгоритмі фільтрації показань сенсорів; 

7) створенні дослідницького зразку з параметрами, які були знайдені при 

моделюванні на ЕОМ та натурних випробуваннях; 

8) аналізі отриманих результатів та рекомендаціях. 

Ключові слова: безпілотні літальні апарати, дрони, навігаційні системи, сис-

теми стабілізації. 
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Динамічну модель трьохроторного літального апарату визначимо з допу-

щенням, що тіло є локально ізольованим від зовнішніх факторів крім гравітації 

Землі. Для складання математичного опису апарату визначені дві системи ко-

ординат: глобальну G, відносно Землі та локальну B, відносно апарату.  Розгля-

даєтся схема трьохроторного літального апарату і визначені розподіл сил, мо-

ментів та умовних реакцій опор Raі, діючих на об’єкт. 

Динамічна модель апарату може бути виражена диференційним рівнянням: 

),,( UXfX   

де X – вектор стану апарату в просторі; U – вхідний вектор. 

Вектор стану апарату в просторі визначимо як: 

.]),,(,),,(,),,(,),,[( TTBBBTGGGTG

z

G

y

G

x

TGGG VVVzyxX       

Вхідний вектор U включає в собі параметри  

,],,,[ 321

TfffU   

де   – коефіцієнт тяги гвинта; 

fi – частота обертів гвинта. 

Математична модель трьохроторного літального апарату складається з си-

стеми рівнянь, які описують динаміку даного об’єкту.  

Керування положенням апарату (крім керуванням висоти) здійснюється за 

допомогою зміни напрямку загального вектору тяги та зовнішнього моменту і 

підтримуються за допомогою 4х-PID регуляторів, що керують трьома елек-
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тричними двигунами та сервопривідом, тим самим контролюючи крен, тангаж, 

рискання та висоту. 

Досліджені різні типи гвинтів, знайдено їх динамічні характеристики (кое-

фіцієнт тяги, коефіцієнт потужності в залежності  від частоти обертання) і виб-

рані оптімальні варіанти. Для фільтрації сигналів використаємо комплементар-

ний фільтр. За допомогою динамометру було знайдено умовні реакції опор та 

необхідні частоти обертання гвинтів для зрівноваження системи в повітрі. 

Дослідницький зразок трьохроторного літального апарату включав в собі 

наступні компоненти системи: мікроконтролер ATmega, цифрова платформа, 

що включає в собі 3-х осьовий гіроскоп та 3-х осьовий акселерометр; цифровий 

3-х осьовий магнітометр (компас), цифровий датчик тиску. 

Ключові слова: мультикоптер, математична модель. 
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При конструировании деталей возникает необходимость осуществлять вы-

бор: 

- материала; 

- термической обработки; 

- шероховатости поверхностей; 

- предельных отклонений размеров; 

- покрытий; 

- предельных отклонений формы к расположению поверхностей. 

Ответы на поставленные вопросы конструкторы находят либо в своей памя-

ти – при наличии достаточного опыта практической работы, либо в справочной 

литературе и нормативных документах. Нередко выбор одного параметра пред-

полагает сочетание нескольких влияющих факторов. 

Целью настоящей работы является составление баз параметров, критериев, 

условий эксплуатации и разработка информационной системы определения ис-

ходных параметров на чертеже детали. 

В качестве критериев, определяющих выбор параметров детали выделяем: 

- назначение детали; 

- масса детали; 

- жесткость; 

- прочностные характеристики; 

- характер нагрузки; 
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- условия эксплуатации; 

- стоимость материала; 

- дефицитность материала; 

- обрабатываемость материала; 

- коррозионная стойкость; 

- пластичность; 

- свариваемость; 

- конфигурация детали; 

- материал соприкасаемой детали; 

- требования к внешнему виду; 

- условие размещения изделия куда входит деталь (в закрытом помещении 

с отоплением; в закрытом помещении без отопления; под навесом; на открытом 

воздухе); 

Правильный выбор параметров деталей определяет надежность и работо-

способность всего изделия. 

Ключевые слова: конструирование деталей, параметры деталей. 
 

 


