
висновок 
про наукову новизну, теоретичне та практичне значення результатiв 

дисертацii" Левченко Ол1.)rи Вiкторiвни на тему: «Моделi та методи управлiння 
рухом riбридноrо роботн ~юваноrо комплексу для пiдвищення ефективностi пошуку 
надводних та пiдвод11их об'сктiв», подано'i на здобуття 1-1ау1<ового С'rупеня доктора 

фiлософi'i за спецiал1,11iстю 271 Морсышй та внутрiшнiй водний транспорт 

За результатами публiчноi' презентацi'i результатiв дисертацiйноj' роботи на 
тему : «Моделi та методн управлiння рухом гiбридного роботизованого комплексу 
для пiдвищення ефективностi пошуку надводних та пiдводних об' сктiв», 
виконаноi" здобувачкою кафедри суднових енергетичних установок, допомiжних 
механiзмiв суден тз 'ix експлуатацi'i Левченко Ольгою Вiкторiвною на здобупя 
наукового ступеня доктора фiлософi'i за спецiальнiстю 271 Морський та 
внутрiшнiй водний транспорт, що вiдбулася на розширеному засiдання кафедри 
суднових енергетичних установок, допомiжних механiзмiв суден та 'ix експлуатацi'i 
Державного унiверситету iнфраструктури та технологiй (протокол № 6 вiд 
11.04.2024 р.) та основi вивчення та аналiзу наукових публiкацiй здобувачки , 
дiйшли такого висновку: 

Науковий рiвень дисертацii вiдповiда€ чинним вимогам Порядку 
присудження ступеня доктора фiлософiУ та скасування р1шення разово·i 
спецiалiзованоУ вченоУ ради · закладу вищоУ освiти, науковоУ установи про 
присудження ступеня доктора фiлософiУ, наукова новизна полягае у розробцi 
розроблено метод управлiння пошуком надводних та пiдводних об'сктiв гiбридним 
роботизованим комплексом, який вщр1знясться формалiзацiсю процесiв 
планування маршруту його руху сплайн-траскторiями iз синхронним поданням 
iнформацii", прогнозуванням навiгацiйноУ обстановки та вибором стратегi"i 
запобiгання небезпечних ситуацiУ за рахунок посднання iнтелектуальних та 
численних методiв, що дозволило пiдвищити ефективнiсть пошу1'.')' надводн:их та 
пiдводних об'ектiв. 

Актуальнiсть теми дослiдження. Сучасний стан розвитку роботизованих 
систем зумовлюе 'ix широке застосування в рiзних галузях дiяльностi людини. 
Високий рiвень автономностi сучасних роботизованих систем зумовлений 
розвитком iнтелектуальних технологiй в системах управлiння . Проте, групове 
застосування роботизованих комплексiв на поточному етапi с завданням групово1 
робототехнiки, та залежить вiд розвитку моделей та методiв органiзацii" та 
управлiння групами роботiв. Групи автономних роботiв розширюють 
функцiональнiсть та пiдвищують ефективнiсть виконання завдань в середовищах, 
довге перебування в яких, е небезпечним для людини. Забезпечення безпеки життя 
та здоров'я людини на морi завжди було найважливiшою проблемою при 
виконаннi нею робiт у водному середовищi. Тому автономнi роботизованi 
комплекси стают~> вюкливим iнструментом для проведення морських операцiй та 
робiт. Серед важливих класiв завдань, що вирiшуються роботизован:ими 
комплексами, с пошуковi операцi'i об'сктiв на морi, якi виконуватимуться у дуже 
обмеженi промiжки часу. 

Пiд час органiзацi'i виконання мici'i групою роботизованих систем 
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(комплексiв) важлива рот, вiдводиться забезпеченню оперативностi та 
ефективностi проведсння пошуку надводних та пiдводних об'ектiв та. ·~-~ 
безаварiйного руху n режимах rруповоrо п_ереходу та rрупового в~конання м1с1_1 . 

Для вирiшення NHIOl 'O · швда~-111s1 необх1д1-1а розробка моделеи '~а методш 
автоматичного у11р :ш.11i11ш1 групою автономних роботизова11их комплекс1в. 

у ходi глибокого аналiзу, проведе1-юго при вивченнi методiв. пiдтримки 
прийняття рiшен1, , встановлено, що 1-1едостап-11:.о опрацьован1 питання 

розпiзнавання навiгацiйних ситуацiй в зонi iнтересу при виконаннi пошуковоi" 
операцi"i та синтезу варiантiв рiше1н, для формування маршруту руху riбридноrо 
роботнзованого комплексу (ГРК) мiж районами пошуку. 

Тому виникаЕ: невiдповiднiсть мiж необхiднiстю оперативного та 

обrрунтованого прнйняття рiц1еннsr в процесi виконання пошуковоi" операцi"i та 

недостатньо розробленими науковими методами управлiння ГРК в умовах 

невизначеностi. Вiдсутнiсть напрацювань у подоланнi вказаноi" невiдповiдностi для 

визначеноi" предметнiй областi потребуе невiдкладного вирiшення актуалыюго 

наукового завдання щодо розробки моделей та методiв управлiння рухом 

гiбридного роботизованого комплексу для пiдвищення ефективностi пошуку 

надводних та пiдводних об'ектiв. 

Мета i завдання дослiдження. Метою роботи е пiдвищення оперативностi 
та обгрунтованостi рiшень щодо управлiння рухом гiбридного роботизованого 

комплексу у процесi пошуку надводних та пiдводних об'ектiв. 

Поставлена мета досягаеться вирiшенням таких часткових завдань: 

1. Аналiз методiв формалiзацii: i пiдходiв щодо прийняття рiшень i реалiзацiУ 
управлiнських впливiв у процесi пошуковоi" операцii: надводних та шдводних 

об ' ектiв. 

2. Удосконалення методу управлiння пошуком надводних та шдводних 

об'ектiв гiбридним роботизованим комплексом. 

3. Розробка моделi комплексування iнформацii: про мiсцезнаходження та 

параметри руху об' ектiв вiд рiзнорiдних джерел iнформацii". 

4. Розробка методу формалiзацii: процесу комплексування iнформацii: в 

процесi монiторингу навiгацiйноi" обстановки в системi е-Навiгацi'i. 

5. Розробка методу формалiзацii: процесу оцiнки та прогнозування 

навiгацiйноi: обстановки в системi e-Navigation. 
6. Оцiнка ефективностi розроблених методiв. 
Об'ект дослiд.?1се,-mя: процеси аналiзу обстановки та пiдтримки прийняття 

рiшень при пошуку надводних та пiдводних об'ектiв. 

Предметом дослiд.?1се,-1шt е моделi та методи управлiння роботизованими 

комплексами при виконаннi робiт на морi. 

Методи дослiд.ж:ет-tя . Для вирiшення поставлених у дисертацiйнiй роботi 

завдань використано такi методи дослiдження: 

- системний аналiз --для аналiзу процесiв формалiзацi'i i прийняття рiшень та 
реалiзацi'i управлi нських дiй у ходi проведения пошуково'i операцi'i надводних та 

пiдводних об ' сктiв; 

- методи класично·i тeopi'i автоматичного управлiння - для синтезу системи 

автоматичного керування ; . 
- методи нечiтко'i логiки - для синтезу правил управлiння рухом ГРК; 
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_ методи науковоУ класифiкацi'i - для класифiкацi"i методiв групового 
застосування роботизованих систем при виконаннi ними спiлыю1· пошуково'i мici'i; 

- теорiя матриць - для математичного моделювання процесiв 
функцiонування окремих елементiв запропоновано"i системи управлiння; 

- методи комп'ютерного моделювання-для оцiнки резулrпатiв дослiджень. 
Наукова новизна отриманих результатiв дисертацi"i полягае в такому: 
1. Впер1,ие р03роблено метод управлiння пошуком надводних та пiдводних 

об'ектiв гiбридним роботизованим комплексом, який вiдрiзняеться формалiзаuiею 
процесiв планування маршруту його руху сплайн-траекторiями iз синхронним 
поданням iнформацi'i, прогнозуванням навiгацiйноi" обстановки та вибором 
стратегi'i запобiгання небезпечних ситуацi"i за рахунок поеднання iнтелектуальних 
та численних методiв, що дозволило пiдвищити ефективнiсть пошуку надводних 
та пiдводних об'еь..'Тiв. 

2. Одержала подальший розвиток модель комплексування iнформацi"i про 
мiсцезнаходження та параметри руху об' ектiв вiд рiзнорiдних джерел iнформацi1, 
яка, на вiдмiну вiд вiдомих, базуеться на обробцi числових рядiв значень 
параметрiв спостереження, що надходять вiд джерел рiзно'i фiзично1 природи, для 
створення iнформацiйного простору в системi е-Навiгацi'i, що дозволяе пiдвищити 
оперативнiсть та обrрунтован1сть управлiння рухом гiбридного роботизованого 
комплексу у процесi пошуку надводних та пiдводних об' ектiв . . 

3. Удосконалено метод формалiзацi'i активностi об' екта монiторингу з 
використанням нечiтких часових рядiв у системi монiторингу надводноI та пiдводно1 
обстановки, в якому, на вiдмiну вiд вiдомих, тенденцi1 активностi об' екта 
спостереження за певний iнтервал часу визначаються шляхом комплексно~ 
обробки iнтервально'i якiсно1 оцiнки значень числового ряду параметрiв, що 
надходять вiд рiзнорiдних джерел iнформацi'i, що дозволяють усунути похибки та 
невизначенiсть, наявнi у процесi монiторингу, й описати рiзнi стани активностi, за 
характеристиками яких виконуеться класифiкацiя об'екта монiторингу. 

4. Удосконалено метод оцiнки та прогнозування навiгацiйно1 ситуацi'i пiд час 
руху гiбридного роботизованого комплексу, який, на вiдмiну вiд вiдомих, базуеться 
на адаптивнiй нечiткiй ситуацiйнiй мережi, яка враховуе параметри навiгацiйно1 
ситуацi'i, прогноз Гi розвитку та рiвень комплексно'i безпеки руху судна в единiй 
концепцi'i e-Navigation, що дозволяе пiдвищити безпеку судноплавства. 

Практична значимiсть розроблених методiв полягае у подальшому 
удосконаленнi системи дiагностики головно1 енергетично1 установки засобiв 
водного транспорту на базi розроблених моделей i методiв вiбрацiйного аналiзу, 
що дозволяють пiдIЗищити ефективнiсть дiагностування елементiв 1з 
застосуванням методiв вiбродiагностики та обробки сигналiв вiбрацi"i, а саме: 

1. Розробленi методи автоматичного видiлення та обробки 
вiбродiагностичних параметрiв дозволяють виявляти та прогнозувати змiну 
технiчного стану роторних машин у складних суднових умовах та можуть 

використовуватись в iнформацiйних системах дiагностики для забезпечення 
безпеки функцiонування та органiзацi1 обслуговування СЕУ та 'ix елементiв, а 
також в автоматичних системах управшння ними за станом. 

2. Метод адаптацi'i порогових значень вирiшуе завдання своечасного 
виявлення та прогнозу змiни технiчного стану за наявностi природних монотонних 
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рiзноспрямованих змш контрольованих параметр1в вiбрацi"i суднових 
енергетичних установок. 

Методи дослiджсння. При вирiшеннi поставлених завдань 
використовувалися: 

- методи теоретичного та емпiричноrо дослiдження сигналiв вiбрацii' рiзних 
роторних машин - для розроблення комплексного методу вiбродiап--юстики 
головноi' енерrетично'i установки засобiв водного транспоtуrу; 

- методи та математични.й апарат кореляцiйноi' тeopi'i випадкових процесiв -
для визначення параметрш гармонiйних та випадкових компонентiв 
вузькосмугових спектрш; 

- методи цифрово'i обробки сигналiв (перетворення Фур'е, перетворення 
Гiлберта , метод Уел ша) - для зменшення похибки при обчисленнi окремих близько 
розташованих складових спектрiв гармонiйних i полiгармонiйних сигналiв; 

- методи статистики (регресiйний аналiз, критерiй найменших квадратiв) -. . . 
для ощнки типових змш для виявлення нетипового зростання д~агностичних 

параметрiв процесi контролю технiчного стану головноi' енергетичноi' установки; 
- методи комп'ютерного моделювання - для апробацii' комплексного методу 

вiбродiагностики, а саме методу автоматичноi' обробки вузькосмугових спектрiв i 
методу автоматичноi' адаптацii' порогових значень; 

- мате:матичний апарат тeopii' матриць - для опису дефектiв та фор:мування 
дiагностичноi' :матрицi при побудовi конфiгурацii' дiагностичного модуля. 

Особистий внесок здобувача. Результати дисертацiйноi' роботи, якi 
виносяться на захист, отримано особисто авторкою або за П безпосеред:ньо"i участi. 

Апробацiя результатiв роботи. Мiжнароднiй науковiй iнтернет-конференцii' 
«Iнформацiйне суспiльство: технологiчнi, економiчнi та технiчнi аспекти 
становления», м. Тернопiль, Украi'на - м. Переворськ, Польща, 2022 р. 

На II Мiжнародноi' науково-практичноi' конференцii' здобувачiв вищоi: освiти, 
викладачiв та науковцiв 29-30 листопада 2023р. «Сучаснi дослiдження: 
транспортна iнфраструктура та iнновацiйнi технологй'»: м. Киi'в. 

На XIV Мiжнароднiй науково-практичнiй конференцii' «Сучаснi пiдходи до 
високоефективного використання засобiв транспорту». Iзмаi:л, 8-9 грудня 2023 р. 

Публiкацii". Вiдповiдно до теми дисертацiйноi' роботи опублiковано: 5 
наукових статей в украi:нських виданнях, якi входять до затвердженого МОН 
Украi'ни перелiку наукових фахових видань та 3 публiкацii: у матерiалах доповiдей 
конференцiй, якi додатково вiдображають результати роботи. 

Структура та обсяг дисертацii. Дисертацiя складасться зi вступу, чотирьох 
роздiлiв, висновкiв, списку використаних джерел та додаткiв. Загальний обсяг 
дисертацii' мiстить 182 сторiнки друкованого ко:мп'ютерного тексту. Основний 
змiст дисертацiйноi' роботи викладено на 155 сторiнках. Робота мiстить 7 таблиць, 
32 рисункiв, список використаних джерел iз 150 найменувань, що розмiщено на 
160-1 78 сторiнках, 2 додатки н~ 3 сторiнка. 

Список публiкацiй здобувача за темою дисертацii: 
1. Левченко О.В., Борiна М.В. Удосконалення методу управлiння пошуком 

надводних та пiдводних об'сктiв гiбридним роботизованим комплексом. Вiсник 
приазовського державного технiчного унiверситету. Серiя: Технiчнi науки. - № 
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фахове видатm Украi'1-1и). . . ., .. ... . 
3. Левченко О.В . Метод оцiнки та проп-юзуванни 1~ав11 ·а~оино1 ситуащ1 пщ 

4ас руху судна . Збiр11ит< 11аJжових праць: Системи управлiшт, 11авiгацil та :1е 'жщу. 
_ N~ 4 (70). - 2022. - С. 4-9. l1ttps ://doi.ond l 0.26406/S(JNZ.2022.4.()()4 
J 1 ttp: // j oшпa l s .11L1pp.e(iL1 . ш1 /s L111 7./issL1e/view/96 (наукове фахове rшдшшя Y1<p{,JL'1tu). 

4. 4. Левченко О.В. Метод формалiзацii' комплексування iнформанi'i при 
монiторингу навiгацiйно'i обстановки у системi e-Haвiraцi1·. Наукоео-тех1tiчний 
.журнал: Систе.ми озбростт i вiйсышва технiка. - №! 1 (69). - 2022. - С . 46-55 
11ttps: //doi.oгg/l0.30748/soivt . 2022 . 69.06 (!юукове фах,ове видат-tя Украiни) . 

5. Левченко О. В. Синтез варiантiв дiй судноводiя у небезпечних си,rуацiях з 
урахуванням часових та ресурсних обмежень у суднових СППР. Збiрник наукових 
праць Дер:жавного унiверситету iнфраструктури та технологzи Водний 
транспорт. К.: ДУIТ, 2021. Випуск 3(34). С. 89-99. 
l1ttps ://doi.oгg/l О.33298/2226-8553.2021.3.34.1 О 

https://\1 t.duit.iп.ua/iпdex.php/hoшe/aгticie (наукове фахове видання Украi·ни) . 

Науковi працi, якi засвiдчують апробацiю матерiалiв дисертацi1 

6. Левченко О.В . , Борiна М.В. Управлiння пошуком надводних та пiдводних 

об'ектiв гiбридним роботизованим комплексом. Сучаснi дослiд:J1еення: 

транспортна iнфраструктура та iнновацzит технологй: Матерiали П 

Мiжнародно1 науково-практично1 конференцil здобувачiв вищо1 освiти, викладачiв 

та науковцiв 29-30 листопада 2023р. м. Ки1в, вид-во: Ки1вський iнститут 

залiзничного транспорту Державного унiверситету iнфраструктури та технологiй, 
реестр. YкpIHTEI № 396 вiд 09:10.2023, 2023. Ч.1. 329 с. 

7. Левченко О.В. Оцiнка обrрунтованостi прийнятгя рiшення в процесi 
управлiння гiбридним роботизованим комплексом. Сучаснi пiдходи до 
високоефективного використання засобiв транспорту: матерiали XIV Мiжн . 

наук.-практ. конф. Iзмаi'л, 8-9 грудня 2023 р. -Запорiжжя : АА Тандем, 2023. 449 с. 
8. Левченко О.В. Застосування методу монiторингу навiгацшно'i 

обстановки у системi е-навiгацiУ. Мiжнародна наукова конференцiя: Iнформацiйне 
суспiльство: технологiчнi, економiчнi та технiчнi аспекти становления. Випуск 70 
-2022. - С. 

За актуальнiстю, ступенем новизни, обrрунтованiстю, науковою та 
практичною цiннiстю здобутих результатiв дисертацiя Левченко Ольги Вiкторiвни 
вiдповiдае спецiальностi 271 «Морський та внутрiшнiй водний транспорт» та 
вимоrам Порядку пiдrотовки здобувачiв вищо'i освiти ступеня доктора фiлософi'i та 

доктора наук у закладах вищоi' освiти (наукових установах), затвердженого 

постановою Кабiнету Mi нiстрiв Укра'iни вiд 23 березня 2016 року № 261, Вимогам 
до оформления дисертацi'i, затвердженими постановою Кабiнету Мiнiстрi в Укра'iни 



вiд 12 сiчня 2017 року No 40, Порядку присудження ступеня доктора фiлософiI та 
скасування рiшення разовоi" спецiалiзовано'i вчено'i ради закладу вищо·i освiти, 
науковоi" установи про присудження ступеня дшпора фiлософii", затвердженого 
постановою Кабiнету М iнiстрiв Украi'ни вiд 12 сiчня 2022 року № 44. 

Рекомендувати дисертацiю Левченко Ольги Вiкторiвни на тему «Моделi та 
методи управлiння рухом гiбридноrо роботизованоrо комплексу для пiдвищення 
ефективностi пошуку надводних та пiдводних об'ектiв» до захисту на здобуття 
ступеня доктора фiлософi'i у разовiй спецiалiзованiй вченiй радi за спецiальнiстю 
271 «Морський та внутрiшнiй водний транспорт». 

Г оловуючий на засiданнi 

доцент кафедри суднових 

енергетичних установок, 

допомiжних механiзмiв суден 
та Ух експлуатацii", 

к.т.н., доцент 
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