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Аннотация. В работе проведен анализ стохастических характеристик реше-
ния задачи настройки генетическим алгоритмом (ГА) системы управления (СУ) 
беспилотного карьерного транспортного средства (БКТС). Определен вид СУ и 
набор параметров, подлежащих настройке при помощи ГА в соответствии с 
выбранными критериями. Для полученных оптимальных параметров и значе-
ний критериев оптимизации исследованы стохастические характеристики: 
математическое ожидание, дисперсия, а также корреляция. На основе получен-
ных результатов сделаны выводы о взаимосвязи параметров СУ и значений 
критериев оптимизации. 
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       Введение. При настройке систем управления (СУ) объектов  с нелинейной 

динамикой часто применяются генетические алгоритмы (ГА объек) [1–3]. К -

там  с нелинейной динамикой также относятся беспилотные колесные транс-
        портные средства (БКТС). Ввиду наличия случайных процессов    в ГА при

настройке любой том СУ [4, 5], в  числе СУ БКТС, необходимо исследовать 
точность ГА  и надежность формируемого  решения задачи. Для целесо этого -

     образно характеристики исследовать стохастические  настраиваемых пара-
метров  и значений функций пригодности. 

Методы  и материалы; результаты. В работе использована упрощенная 
модель динамики по БКТС движение [3] с СУ, позволяющей выполнять   зара-
нее определенной соответствии карте  в   с заданным маршрутом. СУ движени-

ем БКТС имеет 2 контура скорости: по   и курсу параметры. Оптимизируемые  

СУ объединены по  в вектор , содержащий коэффициенты регуляторов ПИ-   

продольной скорости скорости , курсу, курсовой , а также настраиваемые па-
раметры расстояния до точки, на  котором начинается торможение, величина 
модуля также макси ошибки по углу, при котором требуется тормозить, а  -

мальный модуль уставки угловой по  скорости. 
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Оптимизация выполняется как поиск оптимального вектора опт  -для ми
нимизации критерия J, который    складывается из критериев J1, J2, J3  и J 4, за-
висящих количества от  пройденных точек на маршрута, времени  их прохож-

        дение, взвешенного интеграла ошибки по скорости, а также взвешенного 

значения расстояния до заданной траектории. 

Для  анализа стохастических характеристик полученных   элементов векто-

ра опт    -было проведено 175 вычислительных экспериментов. Получена мат
рица корреляции, представленная на рисунке. 

 
 

 
 

Корреляционная матрица параметров и критериев оптимизации 
 
 

Заключение. В работе проведен анализ оптимизируемых параметров СУ 

      движением БКТС. Выявлено значительное влияние параметров  расстояния
начала торможения  и ошибки по углу, при которой ограничивается скорость, 
на критерии оптимальности. Также, выявлена слабая корреляция всех коэф-

        фициентов ПИ-регулятора, кроме контура по курсовой скорости от инте-
грального в коэффициента  котором сильно зависят составляющие суммарно-

го критерия могут минимизации. Полученные результаты  быть использованы 

       для построения более точной процедуры  и вычислительно эффективной  

настройки СУ БКТС за счет соответствующей подстройки весовых коэффи-

циентов  в критерии минимизации. 
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