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Важливим напрямком сучасно1 науки та технологiй е просторовий 

пошук об'ектiв. Дане завдання виникае, коли необхiдно визначити 

мiсцезнаходження певного об'екта, що розмiщений в деякiй областi 

фiзичного простору за допомогою пошукових продуктiв. 

Наукова новизна отриманих здобувачкою результатiв обумовлена 

розробкою методу управлiння пошуком надводних та пiдводних об'ектiв 

гiбридним роботизованим комплексом, який вiдрiзняеться форм~iзацiе~ 

процесiв планування маршруту його руху сплайн-траектор1ями 1з 

синхронним поданням iнформацi1, прогнозуванням навiгацшноi· 

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'ектiв. 

Отримала подальший розвиток модель комплексування iнформацi·i про 

мiсцезнаходження та параметри руху об' ектiв вiд рiзнорiдних джерел 

iнформацi'i, яка, на вiдмiну вiд вiдомих, базусться 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 дозволяс • пiдвищити оперативнiсть та обrрунтованiсть 

управлiння рухом гiбридного роботизованого комплексу у процесi пошуку 

надводних та пiдводних об'сктiв. Удосконалено метод формалiзацi'~' 

активностi об'скта монiторингу з використанням нечiтких часових рядiв у 

системi монiторингу надводноi· та пiдводно'i обстановки, в якому, на 

вiдмiну вiд вiдомих, тенденцi1 активностi об'екта спостереження за певний 

iнтервал часу визначаються шляхом комплексно'i обробки iнтервальноi· 

якiсно'i оцiнки значень числового ряду параметрiв, що надходять вiд 

рiзнорiдних джерел iнформацi'i, що дозволяють усунути похибки та 

невизначе~iсть, наявнi у процесi монiторингу, й описати рiзнi стани 

активносп, за характеристиками як.их виконуеться класифiкацiя об'скта 

монiторингу. Удосконалено метод оцiнки та прогнозування навiгацiйно·i 

с~ту~цi'i ~iд . час руху гiбридного роботизованого комплексу, який, на 

вщмшу вщ вщомих, базуст~ся ~а адаптивнiй нечiткiй ситуацiйнiй мережi , 

яка врахову: параметри нав1гац~йно'i ситуацi'i, прогноз й розвитку та рiвень 

комплексно~ безпеки руху судна в единiй концепцi'i e-Navigation що 
дозволяе пiдвищити безпеку судноплавства. ' 
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Авторкою чпко визначено мету дослiдження, а саме пiдвищення 
о~еративностi та обrрунтованостi рiшень щодо управлiння рухом 

пбридноrо роботизованого комплексу у процесi пошуку надводних та 
пiдводних об'ектiв. 

Для досяrнення поставлено'~· мети Левченко О.В. було розроблено 

чiткий план, визначенi завдання, якi необхiдно було вирiшити. У ходi 

дослiдженнi використовувались методи: системний аналiз - для аналiзу 

процесiв формалiзацi't' i прийняття рiшень та реалiзацii' управлiнських дiй у 

ходi проведения пошуковоi' операцiУ надводних та пiдводних об' Е:ктiв; 

класично't' тeopi'i автоматичного управлiння - для синтезу системи 

автоматичного керування; нечiткоУ логiки - для синтезу правил управлiння 

рухом ГРК; науковоУ класифiкацiУ - для класифiкацiУ методiв групового 

застосування роботизованих систем при виконаннi ними спiльноi' пошуково'i 

мicii'; матриць - для математичного модетовання процесiв функцiонування 

окремих елементiв запропонованоУ системи управлiння; комп'ютерного 

моделювання - для оцiнки результатiв дослiджень. 

Науковi результати, отриманi в дисертацii', було використано при 

проведеннi науково-дослiдноi' робити Державного унiверситету 

iнфраструктури та технологiй. Науковi положения, висновки та 

рекомендацi1, сформульованi у дисертацiйнiй роботi, вiдображенi у 

наукових працях здобувачки, якi опублiкованi у фахових видання. 

Прикладнi висновки та методичнi рекомендацii', ураховано в 

практичнiй дiяльностi пiдприсств морського та внутр1шнього водного 

транспорту та у навчальному процесi Державного унiверситету 

iнфраструктури та технологiй. 

Обrрунтованiсть i достовiрнiсть наукових положень, висновкiв i 

рекомендацiй пiдтверджусться коректною постановкою наукового 

завдання дослiдження, грамотним використанням методiв системного 

аналiзу, методiв класичноi' тeopi'i автоматичного управлiння; методiв 

нечiтко'i логiки; методiв науково1 класифiкацi'i; теорiя матриць; методи 

комп'ютерного моделювання, а також апробацiсю результатiв на наукових 

конференцiях i 'ix публiкацiсю у визнаних наукових виданнях. 

В цiлому позитивно оцiнюючи дослiдження слiд звернути увагу на 

ряд зауважень: 

1. У текст~ дисертацi'i виявленi окремi стилiстичнi та техю чю 

помилки. 

2. У ход~ побудови моделi функцiонування гiбридного 

роботизованого комплексу при пошуковiй операцi"i розв'язусться задача 

розрахунку маршруту пошуку. Причому автор ка стверджус, що для 

визначення координат множини точок на водному просторi можуть 

застосовуватися рiзнi методи: графовий, випадкових дерев, планування 

траскторii' в умовах ризику та iн., що дозволяс використовувати наявну 

iнформацiю про найiмовiрнiше мiсцезнаходження об'скту. Далi для 

розробки методу управлiння пошуком надводних та пiдводних об'сктi в 

гiбридним роботизованим комплексом автор використовус графову модел ь 
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станiв функцiонування гiбридного роботизованого комплексу 3 \ 6 йога 
станами. Причому вiдсутня будь-яка доказова база щодо переваг, який 

надас обраний метод визначення координат у порiвняннi з iншими. 

3. Здобувачка пропонуе впровадити у систему е-Навiгацi·i 

попередню обробку неповних часових рядiв даних i з рiзними видами 

викидiв та аномалiй, що дозволить забезпечити процес збору даних з 

розподiлених джерел й автоматизувати процедуру 'ix зберiгання. Але у 

роботi нечiтко прописаний перехiд iнформацii" з поточно·i до архiвно'i. 

Тобто не зрозумiло, яким чином вiдстежуеться часовий iнтервал старiння 

iнформацii", що утруднюе комплексування iнформацi"i вiд неоднорiдних 
. . 

територ1ально розподшених джерел. 

В цiлому зауваження не впливають на позитивну оцiнку дисертацi'i. 

Результати дисертацiйноi" роботи Левченко Ольги Вiкторiвни «Моделi та 

методи управлiння рухом гiбридного роботизованого комплексу для 

пiдвищення ефективностi пошуку надводних та пiдводних об'ектiв», 

поданоi" на здобуття ступеня доктора фiлософi'i з галузi знань 27 

Транспорт, спецiальнiстю 271 Морсы<ИЙ та внутрiшнiй водний транспорт, 

а саме науково-теоретичний рiвень, новизна постановки та вирiшенням 

поставлених завдань, практичним значениям вiдповiдають вимогам 

Порядку пiдготовки здобувачiв вищо'i освiти ступеня доктора фiлософi'i та 

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

постановою Кабiнету Мiнiстрiв Укра'iни вiд 23 березня 2016 року № 261, 

Вимогам до оформления .дисертацi'i, затвердженими постановою Кабiнету 

Мiнiстрiв Укра'iни вiд 12 сiчня 20 l 7 року № 40, Порядку присудження 

ступеня доктора фiлософi'i та скасування рiшення разово'i спецiалiзованоi· 

вчено1 ради закладу вищо'i освiти, науково'i установи про присудження 

ступеня доктора фiлософi'i, затвердженого постановою Кабiнету Мiнiстрiв 

Укра1ни вiд 12 сiчня 2022 року № 44 зi змiнами. 
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