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 5.4 Висновки 

Цей розділ присвячений розробці першого етапу стартап-проекту. Будь-

яка наукова діяльність, наукові відкриття та інновації повинні мати практичну 

сторону застосування і в результаті шляхи для виходу на комерційну основу. 

Для цього розроблена ідея повинна бути розглянута як бізнес модель та 

представлена зацікавленому колу підприємств або державних установ для 

підтримки та втілення її в реальність.  

Для початку було виконана презентація ідеї: висвітлення іі змісту, 

напрямків застосування та потенційної вигоди для користувача. Були 

виокремленні основні сфери застосування: перевезення, металургія, хімічна та 

вимірювання маси на суднах. Були визначені сильні і слабкі характеристики 

серед конкурентів, що уявлення про конкурентоспроможність запропонованого 

рішення.  

Був проведений технологічний аудит та аналіз ринкових можливостей, 

були порівняні основні конкуренти в галузі. Основними конкурентними 

факторами були виокремленні точність, швидкість вимірювання, можливість 

використання в важких експлуатаційних умовах. Це все можливе з 

використанням унікальної системи компенсації дестабілізуючих факторів. Саме 

це робить прилад унікальним та незамінним. Добра рекламна компанія повинна 

вис 

Для впровадження цієї системи була кооперація, як ринкова форма 

впровадження проекту. Адже для інтеграції цієї системи підійде за основу 

стандартні кранові ваги, які після модифікації системою компенсації 

дестабілізуючих факторів буде володіти унікальними метрологічними 

характеристиками на ринку. Це дозволить як найшвидше отримати готовий 

продукт і отримати перші прибутки. Також кооперація з відомим виробником 

дозволить швидко прорекламувати прилад і його унікальну систему. Подальша 

імплементація буде доцільною для даного проекту.  
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Для популяризації продукту були обрані рекламні технології SMM, для 

реклами продукції на тематичних ресурсах та групах. Обов’язкова наявність 

сайту з інформацією. Та бажана участь на тематичних виставках для 

демонстративного показу його можливостей перед потенційними покупцями.  

 

 

ЗАГАЛЬНІ ВИСНОВКИ 

Динамічні дестабілізуючі фактори є однією з головних проблем при 

вимірюванні маси в русі. В цій магістерські дисертації були проведені 

дослідження впливу дестабілізуючих факторів на ваговимірювальну систему. 

Був проведений аналіз методів боротьби з динамічними завадами при 

вимірювані маси в русі. І було виділено три основних методи – фільтрація, 

усереднювання значень та використання образу завади. Для дослідження було 

обрано метод фільтрації. 

 Було сконструйована експериментальна установка де зімітовані 

дестабілізуючі впливи на вимірювальну систему. Та проведений ряд 

експериментальних дослідів. Після отримання експериментальних даних, була 

здійснена їх обробка. Данні вихідного сигналу з тензометричного датчику були 

піддані цифровій фільтрації фільтрами низьких частот таких типів: 

Баттерворта, Чебишева 1-го роду, Чебишева 2-го роду та еліптичного. З 

результатів досліджень було зроблено такі висновки: 

1) Динамічне вимірювання є сучасним і затребуваним типом вимірювання і 

широко використовується в багатьох галузях промисловості. Але я ряд 

проблем з яким має справу цей метод вимірювання. Одна з головних – це 

вплив динамічних дестабілізуючі факторів на вимірювальну систему. В 

результаті дії цих факторів відносна амплітуда виникаючих завад при 

вимірюванні маси вагона складає 5-10%, при вимірюванні автомобіля в 

русі 3-7%, при вимірюванні вантажів за допомогою кранів 1-1,5%. З 

цього можна зробити висновок, що вплив динамічних дестабілізуючих 



16 

 

факторів є суттєвим і таким що має негативний вплив на точність 

результату, тому галузь вимірювання потребує методів їх подавлення. 

2) Результати експериментальних досліджень показали успішність 

використання методів цифрової фільтрації для подавлення зімітованих 

динамічних дестабілізуючих впливів на вимірювальну систему. За 

допомогою спектрального аналізу було виявлено частоти завад і за 

допомогою ФНЧ Баттерворта, Чебишева та еліптичного типу був 

проведений процес фільтрації. 
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