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Разработка и внедрение автоматики в управление производствен-
ным оборудованием насчитывает более сотни лет. Регуляторы Пол-
зунова и Уатта появились в 18-м веке в период 1-й промышленной 
революции и обеспечивали безопасную эксплуатацию паровых ма-
шин., Но долгие годы автоматика базировалисть на механике, гидро- 
и пневмолементах. Внедрение электрической базы связано с исполь-
зованием электромеханических реле, затем транзисторов и логиче-
ских микросхем.  

Первый электромеханический компьютер – машина Тьюринга, 
появилась в начале Второй Мировой войны и сыграла выдающуюся 
роль в дешифрации немецких военных сообщений. По мнению Нор-
берта Винера, такие машины «должны состоять из электронных 
ламп, а не из зубчатых передач или электромеханических реле. Это 
необходимо, чтобы обеспечить достаточно быстрое действие». Кро-
ме того, в них «должна использоваться более экономичная двоичная, 
а не десятичная система счисления». Машину, полагал Норберт Ви-
нер, нужно наделить определенной самостоятельностью для коррек-
тировки своих действий и самообучения, она должна стать «думаю-
щей» [1-3]. И первая вычислительная машина, на базе электронных 
ламп, появилась в США в конце 1945 г.  

А началом автоматизации технологических процессов с помощью 
вычислительной техниеи можно считать появление в 1969 году, по 
заказу американской фирмы GM, программируемого логического-
контроллера (ПЛК). Первый ПЛК был разработан на обычных мик-
росхемах транзисторно-транзисторной логики. Но благодаря своей 
универсальности и возможности изменения алгоритма управления 
путем перепрограммированым без необходимости перемонтажа стал 
эффективной альтернативой релейно-контактым схемам. Но только 
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изобретение в 1971 г. микропроцессора, вследствие, прежде всего, 
своей низкой стоимости, привело к массовому внедрению компью-
терной техники во все области человеческой деятельности, включая 
автоматизацию технологических процессов и производств[4]. 
Сельское хозяйство, представляющее собой сложный биотехни-

ческий объект управления, предьявляет к системам управления ряд 
высоких требований, таких как надежность, многофункциональ-
ность, возможность построения распределенных систем управления, 
низкая стоимость и другие, которым и соответствуют микропроцес-
сорные программируемые контроллеры. 
Первым массовым внедрением ПЛК в сельское хозяйство Бела-

руси можно считать разработку автоматизированной системы 
управления технологическим процессом (АСУ ТП) кормления сви-
ней [5]. В качестве устройства управления был использован микро-
процессорный контроллер КМС-1, производства НПО «Гранат». Не-
смотря на свои скромные, по современным меркам, свои 
характеристики, такие как 4 КБ для размещения управляющей тех-
нологической программы, по 16 дискретных входов и выходов, ПЛК 
позволил создать высокоэффективную АСУ ТП, внедренную на ряде 
свинокомплексов РБ. Было обеспечено распреленное дозирование по 
групповым кормушкам, осуществлен переход от циклического к по-
точному дозированию и элементы диагностики оборудования, что 
обеспчило многолетнюю эксплуатацию [6]. 
А последние поколения АСУ ТП кормления свиней, разработан-

ные на базе компьютериирванных контроллеров и тензовесов, по-
зволили перейти к круглосуточной раздаче кормов, без участия че-
ловека, и коренным способом обеспечили снижение метало- и 
энергоемкости технологического оборудования [7, 8]. 
Одним из наиболее перспективных направлений повышения эф-

фективности управления сельскохозяйственным производством яв-
ляется использование оптико-электронных методов бесконтактного 
мониторинга биотехнических обьектов сельскохозяйственного про-
изводства. Так использование информационных систем на базе гео-
информационных технологий позволяют решать следующие задачи 
[9, 10]:  
информационная поддержка принятия решений; 
планирование агротехнических операций; 
мониторинг агротехнических операций и состояния посевов; 
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прогнозирование урожайности культур и оценка потерь; 
планирование, мониторинг и анализ использования техники. 
Для обеспечения руководителей комплексом необходимой для 

принятия управленческих решений информации на платформе ГИС 
создается база данных, содержащая:цифровую модель местности, на 
которой осуществляются агротехнические операции; сведения о 
дистанционном зондировании; информацию о свойствах и характе-
ристиках почв и т.д.  

В животноводстве развиваются системы оптической идентифи-
кации коров [11]. Перспективным направлением является получение 
и анализ термографических снимков животных с целью диагностики 
их состояния [12, 13]. 

Данная проблема может включать в себя задачи глубокого обуче-
ния для объектной и пиксельной сегментации получаемых изобра-
жений животных (термографических, цветовых) и выделения на них 
требуемых областей (англ. ROI – region of interest); задачи классифи-
кации образов, например, при выявлении заболевания субклиниче-
ским маститом коров по термографическим изображениям вымени; 
задачи аппроксимации функций при определении степени упитанно-
сти и экспресс-оценки массы животных по изображениям; задачи 
оптимизации при расчете оптимальных по питательности рационов 
кормления животных. Инструментом численного решения указан-
ных задач могут быть искусственные нейронные сети (ИНС), широ-
ко используемые в настоящее время в многих других областях 
(безопасность, идентификация пользователей, обработка медицин-
ских изображений, выработка различного рода прогнозов и т.д.). 
Разработка и подготовка к работе искусственной нейронной сети 
включает в себы следующие шги: подготовка и разметка исходных 
изображений, выбор наиболее подходящей архитектуры ИНС, обу-
чение ИНС, использование ИНС. Среди множества доступных про-
граммных инструментов реализации данных шагов можно выде-
лить среду Matlab, позволяющую выполнять все указанные 
действия и имеющую интуитивно понятный интерфейс и подроб-
ную справочную документацию. Так, разметка изображений для 
последующего обучения ИНС может выполняться, в частности, с 
испольлзованием программного интерфейса Image Labeller среды 
Matlab (см. рисунок). 
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Рисунок – Использование программного модуля Matlab  
для разметки изображений при обучении искусственной нейронной сети 

 
Для разработки архитектуры (графа слоев) и обучения ИНС 

предназначен программный интерфейс Matlab Deep Network De-
signer, позволяющий использовать как готовые, так и оригинальные 
пользовательские архитектуры ИНС. 
Темпы перемен зависят от качества подготовки будущих специа-

листов. В БГАТУ создана программно-техническая база для иннова-
ционной подготовки активных специалистов в области построения 
современных систем управления производством. 
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