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МЕТОД АВТОМАТИЗОВАНОГО ПРОЄКТУВАННЯ
НЕЙРОМЕРЕЖЕВИХ КОНТРОЛЕРІВ НА ОСНОВІ ПЛІС

Анотація. Роз гля ну то ме тод ав то ма ти зо ва но го проєкту ван ня апа рат них ком по нентів не й -
ро ме ре же вих сис тем ке ру ван ня для про гра мо ва них логічних інтег раль них схем. Зап ро по -
но ва но підхід, що вклю чає роз роб лен ня та реалізацію пря мої та інвер сної не й ро ме ре же -
вих мо де лей об’єкта ке ру ван ня, а та кож ав то ма ти зо ва ну ге не рацію про грам но го коду.
Ефек тивність ме то ду про де мо нстро ва но на при кладі сис те ми ба лан су ван ня куль ки на
плат формі. Отри мані ре зуль та ти мо жуть бути ви ко рис тані для ство рен ня ви со коп ро дук -
тив них адап тив них сис тем ке ру ван ня в ре аль но му часі.

Клю чові сло ва: ав то ма ти зо ва не проєкту ван ня, ал геб ра ал го ритмів, ге не рація про грам,
не й рон на ме ре жа, про гра мо вані логічні інтег ральні схе ми, сис те ма ке ру ван ня.

ВСТУП

Сис те ми ке ру ван ня в ре жимі ре аль но го часу ста ли невід’ємною час ти ною су -
час ної тех ніки, їх ши ро ко за сто со ву ють у та ких сфе рах, як ро бо то техніка [1], 
ви роб ниц тво, транс порт, безпілотні сис те ми та ін. [2]. Однак ви ко рис тан ня
цих сис тем є про бле ма тич ним че рез склад ну нелінійну ди наміку, різно манітні 
не виз на че ності та об ме жен ня. Це при зво дить до ве ли ко го впли ву за вад на ке -
ро ва ний об’єкт та зни жен ня адап тив ності, що усклад нює ви ко нан ня де далі
су воріших ви мог щодо про дук тив ності. 

Роз гля ду вані сис те ми ге не ру ють чи ма лу кількість да них, що важ ли во для
підви щен ня ефек тив ності ке ру ван ня за ра ху нок тех но логій штуч но го інте лек -
ту [3–5]. Ней ронні ме режі з їхніми влас ти вос тя ми ви ок рем лю ва ти цінну інфор -
мацію з ве ли ких да них ма ють знач ний по тенціал для за сто су ван ня в сис те мах ке -
ру ван ня ре аль но го часу. Ней ро ме ре жеві сис те ми ке ру ван ня є ви со ко тех но -
логічним на пря мом теорії ке ру ван ня та на ле жать кла су нелінійних ди намічних
сис тем [6, 7]. Ви со ка швид кодія за ра ху нок роз па ра ле лю ван ня вхідної інфор мації
та здатність до на вчан ня не й рон них ме реж ро бить цю тех но логію вель ми при ваб -
ли вою для ство рен ня при строїв ке ру ван ня в ав то ма тич них сис те мах [8–10]. За -
без пе чен ня швид кодії не й рон них ме реж у ре аль но му часі здій снюється че рез
їхню реалізацію на про гра мо ва них логічних інтег раль них схе мах (ПЛІС) [11]. 

У цій статті роз гля ну то схе му адап тив ної сис те ми ке ру ван ня з пря мою та
інвер сною мо де ля ми об’єкта, за про по но ва но ме тод проєкту ван ня не й ро ме ре же -
вої мо делі об’єкта ке ру ван ня з апа рат ною реалізацією на ПЛІС, а та кож
реалізацію не й ро ме ре же вої мо делі. Для по бу до ви ма ке та не й ро ме ре же во го кон -
тро ле ра як об’єкта ке ру ван ня виб ра но сис те му ба лан су ван ня кульки на плат -
формі, здатну встановити кульку в задану точку.
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