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ВПЛИВ СИСТЕМИ КОНТРОЛЮ НА ПРАЦЕЗДАТНІСТЬ МЕХАТРОННИХ СИСТЕМ ПРИ 

НЕПЕРЕРВНОМУ КОНТРОЛІ 

Благодарний Микола Петрович, Мішустін Дмитро Михайлович 

Національний аерокосмічний університет ім. М. Є. Жуковського “Харківський авіаційний інститут” 

      Мехатронні системи, зазвичай, являються композицією вузлів механічної, електромеханічної та 

електронної природи яка знаходиться у єдності з керованими об’єктами (процесами) [1]. До них cтавляться 

жорсткі вимоги щодо працездатості, які концентруються у мінімально допустимому значенні ймовірності  

PДОП працездатності МС.   Працездатність МС PМС(t) в поточний момент часу t визначимо добутком 

ймовірностей безвідмовної роботи контрольованої  Pк(t) та неконтрольованої Pнк (t) частин МС 

PМС(t) = Pк(t) Pнк (t)≥ PДОП. 

За умови незалежності вузлів МС, що практично завжди має місце [1, 2], ймовірність  Pк(t) може бути виражена 

добутком ймовірностей 𝑷𝒊ሺ𝒕ሻ, 𝒊 =  1, 𝒏തതതതത,  знаходження значень параметрів контрольованих вузлів (параметрів) 

в допустимих межах, тобто 

𝑷𝒌ሺ𝒕ሻ = ς 𝑷𝒊ሺ𝒕ሻ𝒏
𝒊=𝟏 , 

 де n  ̶   кількість контрольованих параметрів МС. 

     Вплив системи контролю на значення складових 𝑷𝒊ሺ𝒕ሻ    проявляється через інтенсивності переходів 𝜶𝒊𝟏𝟐
 з 

справного стану в несправний стан i-го вузла та  𝜶𝒊𝟐𝟏
 з несправного стану в справний стан i-го вузла МС[3]. 

При описі процесу зміни станів неконтрольованої частини ОК однорідним марківським процесом вирази для 

𝑷к(t)  та 𝑷нк(t) мають наступний вигляд [3]:  

𝑷𝒊ሺ𝒕ሻ = 
𝜶𝒊𝟐𝟏

𝜶𝒊𝟐𝟏+ 𝜶𝒊𝟏𝟐
 + 

𝜶𝒊𝟐𝟏𝑷𝒊ሺ𝟎ሻ+𝜶𝒊𝟏𝟐[𝟏−𝑷𝒊ሺ𝟎ሻ]

𝜶𝒊𝟐𝟏+ 𝜶𝒊𝟏𝟐
 exp[ -(𝜶𝒊𝟐𝟏 +  𝜶𝒊𝟏𝟐 )t], 

де 𝑷𝒊ሺ𝟎ሻ ̶ початкова ймовірність знаходження i-го параметра (вузла) МС в допустимих межах. 

𝜶𝒊𝟏𝟐 ̶  стаціонарне значення інтенсивності переходу i-го контрольованого параметра (вузла)  МС у стан 

відказу (2-й стан); 
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𝜶𝒊𝟐 𝟏     стаціонарне значення інтенсивність переходу i-го контрольованого параметра (вузла)  МС у 

справний стан (1-й стан) за результатами контролю та відновлення 

𝑷нк(t) = exp( ̶   𝝀нк𝒕нк.р −  𝝀нк.зб 𝒕нк.зб ); 

де 𝝀нк, 𝝀нк.зб – інтенсивності відмов неконтрольованої частини МС у робочому стані та при зберіганні; 

𝒕нк.р,  𝒕нк.зб – час роботи та зберігання неконтрольованих вузлів МС між суміжними  етапами їх перевірки через 

часовий інтервал  𝑻п( 𝑻п =  𝒕𝒍    𝒕𝒍−𝟏). 

      Вплив СК на працездатність вузлів МС при неперервному контролі   МС проявляється через значення 

інтенсивностей 𝜶𝒊𝟏𝟐 та 𝜶𝒊𝟐𝟏 та величини 𝑻п. Значення P(t) = 𝑷к(t) 𝑷нк(t)= 1 має місце у тому випадку, коли СК 

буде охоплювати неперервним контролем всю МС (тоді 𝝀нк.р =  𝝀нк.зб = 𝟎) та достовірність засобів контролю 

буде ідеальною (𝜶𝒊𝟏𝟐 = 𝟎). 

      В процесі побудови СК необхідно виходячи з допустимих значень PДОП, 𝝀нк, 𝝀нк.зб та повноти контролю 

МС апріорно оцінювати допустимі значення інтенсивностей  𝜶𝒊𝟏𝟐, 𝜶𝒊𝟐𝟏,    i = 𝟏, 𝒏തതതതത, та встановлювати  вимоги 

до достовірності засобів контролю вузлів   МС. Апаратно-програмні засоби контролю вузлів МС, повинні 

вибиратися виходячи з вимог щодо достовірності контролю.  
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Угода про асоціацію між Україною (далі – УА ) та Європейським Союзом (далі – ЄС), яка була підписана 

в 2014 році і отримала ратифікацію Верховною Радою України (далі – ВРУ) та Європарламентом, являє собою 

чіткий та послідовний план інтеграції України до ЄС, який має потенціал дати Україні можливість вступу до 

ЄС у найближчому майбутньому.[3] 

Підписання УА поклало на Україну певні юридичні зобов’язання, щодо імплементації та впровадження 

acquis ЄС, як правового надбання в межах окремого сектору співробітництва. Це означає, що Україна 
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