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Впровадження інтегрованих систем з ABB-роботами, платформами UGV 

та сенсорами – ключовий тренд автоматизації. Основне завдання – 
оптимізаційно-параметричний синтез конфігурації з урахуванням точності, 
вартості, швидкодії та щільності покриття. Контрольована зона – прямокутник 
розміром a×b. Сенсори встановлено на площині z = 0, кожен має зону дії у формі 
півсфери радіуса R.  

Для повного покриття площі A=a·b за гексагональною сіткою необхідна 
кількість сенсорів обчислюється за формулою:  𝑁 = 2𝐴3√3𝑟2, 

У разі прямокутного (решітчастого) розміщення:  𝑁 = 𝐴𝜋𝑟2, 

Вектор параметрів системи: 
x = (N,r,𝑡𝐴𝐵𝐵,𝘀,𝐶, 𝐸𝑈𝐺𝑉) , 

На прикладі виробничої зони розміром a=20 м,b=10 м та сенсорів з r=1.5 м 
визначено:  

 мінімальна кількість сенсорів при гексагональному розташуванні – 
N = 103;  
 при прямокутному – N = 141;  

при ε = 0.025 м допустимими виявилися 12 варіантів, серед яких 
оптимальний за функцією (5) мав:  

x=(N=106, r=1.5, =7.8, ε=0.021, C=78,000, E=260) 
Розроблений метод базується на побудові безрозмірного простору 

параметрів і множини допустимих рішень. Проведене моделювання підтвердило 
його ефективність у зменшенні кількості сенсорів і підвищенні точності.  
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