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В теперішній час вирішення задач ефективного і безпечного управління 
автономними роботизованими броньованими колісними та гусеничними 
машинами неможливо як без інформації про параметри власного руху 
транспортних засобів, технічного стану двигуна, трансмісії, запасу палива 
(енергії), так і без інформації про зовнішнє середовище руху [1-5]. Вирішення у 
режимі реального часу задачі збору і оперативної обробки значного об’єму 
параметрів, які використовуються в процесах управління, неможливо шляхом 
простого дублювання датчиків і шляхів їх трансляції, так як це суттєво 
збільшує габарити і вагу апаратури і залишає при цьому менше місця для інших 
важливих функцій. Для суттєвого покращення характеристик автономних 
роботизованих броньованих колісних та гусеничних машин та підвищення 
ефективності функціонування підрозділу в цілому виникає необхідність в 
створенні новітніх інформаційно-комунікаційних технологій для автономних 
роботизованих броньованих колісних та гусеничних машин. Аналіз результатів 
отриманих вітчизняними та іноземними вченими із цієї проблеми говорить о не 
комплексному підходу (відокремленнях рішеннях), і на цей час немає цілісних 
новітніх інформаційно-комунікаційних технологій для автономних 
роботизованих броньованих колісних та гусеничних машин. 

Метою роботи є розроблення новітніх інформаційно-комунікаційних 
технологій для автономних роботизованих броньованих колісних та гусеничних 
машин, які працюють в умовах інтенсивних навантажень, складних умов 
експлуатації, підвищеної відповідальності механізмів, внаслідок чого буде 
досягнуто високий рівень технологічних процесів, що виконуються такими 
машинами. 

В основу роботи покладена наукова ідея про застосування принципів 
штучного інтелекту для автономних роботизованих броньованих колісних та 
гусеничних машин, в умовах руху по перетиненій місцевості з нестаціонарним 
характером випадкових зовнішніх збурень, що діють на рухомі транспортні 
засоби, з метою підвищення точності, швидкодії та запасу стійкості 
мехатронних вузлів автономних роботизованих броньованих машин. 
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