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СПИСОК УЧАСНИКІВ НАУКОВОГО ГУРТКА

ПУБЛІКАЦІЇ НАУКОВОГО  ГУРТКА

За 2019 – 2020 навчальний рік опубліковано 12 тез доповідей у 

тому числі 2 англійською мовою

1. Пундик Кирило – МОБ 1901;

2. Пундик Микита – МОБ 1902

3. Зарівний Олександр – МОБ 1901;

4. Гриценко Микола – МОБ 1901;

5. Рожнятовський Дмитро – МОБ 1902



Науково-практичні конференції, в яких прийняли 

участь гуртківці 

VIІ Міжнародна науково-технічна конференція з нагоди112-ї річниці від
дня народження доктора технічних наук, професора, члена-

кореспондента ВАСГНІЛ, віце-президента УАСГН КРАМАРОВА 
Володимира Савовича



Програми наукових конференцій в яких прийняли 

участь гуртківці



Збірники наукових праць в яких опубліковані 

наукові роботи гуртківців





Всеукраїнський конкурс студентських наукових робіт зі спеціальності 

«Галузеве машинобудування (Підйомно-транспортні, дорожні, будівельні, 

меліоративні машини і обладнання)»

(Київський національний університет будівництва і архітектури )

2 місце



ДОСЛІДЖЕННЯ НЕЛІНІЙНОЇ ДИНАМІКИ 
ОПТИМАЛЬНОГО РЕГУЛЮВАННЯ 

МАЛОПРИВОДНИХ СИСТЕМ ЗА 
ДОПОМОГОЮ ШТУЧНИХ НЕЙРОННИХ 

МЕРЕЖ



Рік Всього в 

базі2020 2019 2018 2017 2016 2015 2014 2013 2012 2011

Запит за словом «neurocontroller»

3 11 4 8 9 11 11 12 12 16 507

Запит за фразою «neural network in control»

967 8857 7763 6244 5085 4697 4525 4403 4235 4423 51199

Запит за фразою «neural network PSO»

155 978 786 618 570 494 494 494 474 424 7185

Кількість публікацій за темою дослідження у 

наукометричній базі даних Scopus по рокам



Рік Всього в 

базі2020 2019 2018 2017 2016 2015 2014 2013 2012 2011

Запит за словом «neurocontroller»

- 3 4 7 10 8 9 7 4 9 355

- - 1 4 3 1 - 3 3 2 124

Запит за фразою «neural network in control»

371 5841 5872 5104 4358 3871 3402 3082 2887 2506 62880

4 74 80 62 66 50 53 47 49 53 1407

Запит за фразою «neural network PSO»

32 485 445 406 385 346 283 250 258 193 4016

- 25 26 34 33 34 14 29 19 21 380

Кількість публікацій за темою дослідження у 

наукометричній базі даних Web of Science по рокам
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Загальна структура штучної нейронної мережі



Блок-схема, що ілюструє метод навчання нейрорегулятора

Ініціалізація постійних параметрів методу ME-D-PSO: 

R, D, AR. Умова початку роботи алгоритму r=1
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Ютуб-канал лекцій з малоприводної робототехніки 
Мічіганського технологічного університету

(весняний семестр 2020 року)



Навіщо це потрібно?



Сигвеї, гіроборди, 
гіроскутери, 
моноколеса

Роборуки

Квадрокоптери



Наші результати – навчені нейронні мережі 
для задач оптимального регулювання рухом 

малоприводних систем



Графіки динаміки регулювання малоприводної системи „перевернутий маятник 
з маховиком”: кутове положення маятника (а), кутова швидкість маятника (б), 

кутова швидкість маховика (в), рушійний момент приводу маховика (г)

а б

в г



Графіки динаміки регулювання малоприводної системи „перевернутий
маятник”: кутове положення маятника (а), кутова швидкість маятника (б), 

положення візка (в), швидкість візка (г)

а б

в г



Графіки динаміки регулювання маятника Фурути: кутове положення маятникової 
ланки (а), кутова швидкість маятникової ланки (б), кутове положення стріли (в), 

кутова швидкість стріли (г)

а б

в г



Висновок по результатам наукових досліджень, в яких
приймали участь гуртківці в рамках виконання НДР молодих
вчених 110/1м-пр-2019:
Розроблено метод навчання штучних нейронних мереж для задач
синтезу оптимальних автоматичних регуляторів, який дає змогу
врахувати обмеження, що накладаються на компоненти фазового
вектора стану об’єкта регулювання та вектора регулювання. Метод
ґрунтується на мінімізації узагальненого критерію оптимізації у
просторі значень компонентів тензора вагових коефіцієнтів
нейронної мережі та компонентів вектора її біасів (зміщень).
Мінімізація критерію виконувалась за допомогою розробленої
модифікації методу рою часточок ME-D-PSO. Для оцінки
ефективності розробленого методу проведено навчання нейронних
мереж (нейрорегуляторів) для декількох лінійних та нелінійних
(малоприводних) об’єктів регулювання. Аналіз динаміки їх
регулювання та зміни величини узагальненого критерію Cr протягом
роботи алгоритму ME-D-PSO підтвердив застосовність методу для
задач синтезу оптимальних регуляторів.



СТРАТЕГІЯ РОЗВИТКУ  НАУКОВОГО ГУРТКА

(сектор наукових розробок)  

1) Дослідження динаміки машин та механізмів (стрічкові

конвеєри, ковшові елеватори, скребкові конвеєри, мостові

та баштові крани, малоприводні системи).

2) Проведення параметричної оптимізації вищевказаних

механізмів (визначення оптимальних параметрів

демпферних блоків, канатних барабанів, підвісок та інших

елементів).

3) Постановка та розв'язок задач оптимального керування

рухом машин та механізмів із використанням варіаційного

числення та прямих варіаційних методів.

4) Аналіз отриманих результатів та встановлення

рекомендацій стосовно їх практичної реалізації.



СТРАТЕГІЯ РОЗВИТКУ  НАУКОВОГО ГУРТКА

(організаційний сектор)  

 Залучення до гуртка талановитої і активної

молоді.

 Участь студентів гуртка в конкурсах наукових

робіт, олімпіадах та грантах.

 Пропагування результатів власних наукових

досліджень.

 Налагодження та розвиток зв'язків із студентами

і вченими з інших вишів, наукових установ і

організацій.



Дякую за увагу!


