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Розробка підсистеми керування мобільного роботу 
для орієнтації в виробничому просторі 

Світлана Максимова1,Канаєв Владислав 1 
1. Кафедра КІТАР, Харківський національний університет радіоелектроніки, УКРАЇНА, 

Харків, пр.Науки 14., email: vladyslav.kanaiev@nure.ua 
 

Анотація: Дана наукова робота присвячена розробці та 
тестуванню підсистеми управління мобільним роботом для 
забезпечення його орієнтації у виробничому просторі. 
Потреба мобільних роботах на робочому місці стає все 
більш актуальною, а для їх успішної роботи необхідна 
ефективна система навігації. У цій роботі докладно 
розглядаються ключові аспекти розробки такої підсистеми, 
включаючи інтеграцію технологій, постійне вдосконалення, 
безпеку та ефективність, а також перспективи подальших 
досліджень у цій галузі. Результатом роботи є система, 
здатна покращити виробничий процес, забезпечити 
ефективність та безпеку у виробничому середовищі. 

Ключові слова: Мобільний робот, виробничий простір, 
система навігації. 

 
I. Вступ 

 Дана робота є актуальним дослідженням та 
розробкою підсистеми керування мобільним роботом 
для орієнтування у промислових приміщеннях. Є 
кілька ключових факторів, які роблять цю роботу 
актуальною і важливою в сучасному світі. 
 Сьогодні ми спостерігаємо зростаючу потребу в 
автоматизації виробництва. Мобільні роботи стають 
невід’ємною частиною цієї трансформації, 
виконуючи різноманітні завдання у виробничих 
цехах і на складах [1]. Розробка ефективних систем 
орієнтації для цих роботів стає критичною, оскільки 
це сприяє підвищенню продуктивності та зниженню 
витрат виробництва.  
 Безпека стає все більш важливою у виробничих 
середовищах, де роботи працюють поруч з людьми. 
Системи орієнтації допомагають роботам уникати 
зіткнень з людьми та іншими об'єктами, що сприяє 
створенню безпечного середовища для всіх учасників 
виробництва. [1-3] 
 Виробниче середовище може бути складним і 
мінливим. Мобільні роботи повинні вміти 
орієнтуватися і орієнтуватися в таких умовах. Велике 
значення має розробка підсистеми управління, 
здатної адаптуватися до різних середовищ і умов.  
 Крім того, з появою нових технологій, таких як 
датчики та алгоритми, з’являються нові можливості 
для вдосконалення систем орієнтації. Інновації в 
області робототехніки та автоматизації постійно 
змінюють ландшафт і забезпечують інженерів і 
дослідників новими інструментами для розробки 
більш ефективних систем орієнтації.  
 Зрештою, розробка підсистеми управління 
мобільним роботом для орієнтації у виробничих 
приміщеннях залишається актуальним і затребуваним 
напрямком досліджень і розробок. Навіть найбільший 
у світі інтернет-магазин має у своєму розпорядженні 
понад 200000 роботів, вони залучені на складах 180 
країн. Роботизований склад Amazon використовує 
системи для автоматичного транспортування товарів. 

[4-5] Ця робота має потенціал змінити спосіб 
функціонування та управління виробництвом, 
зробивши його більш ефективним і безпечним. 
 В даний час мобільні роботи стають невід'ємною 
частиною автоматизованого виробництва. Вони 
надають унікальні можливості для підвищення 
продуктивності, зниження витрат і покращення 
безпеки на робочому місці. Однак, щоб роботи 
успішно функціонували в промислових умовах, їм 
потрібна ефективна система орієнтації, яка дозволяє 
їм безпечно й точно пересуватися, виконувати 
завдання та взаємодіяти з навколишнім середовищем, 
що дозволяє їм легко доставляти, завантажувати та 
розвантажувати матеріали практично без втручання 
людини [6]. У цій статті більш детально описано 
розробку підсистеми керування мобільним роботом, з 
акцентом на використання мікроконтролера Arduino. 
 Виробничі маніпулятори, роботи-безпілотники, 
інтерактивні іграшки, роботи-хірурги, побутові 
андроїди, роботи-собаки, дрони, роботи-укладачі 
цегли та інше. Мобільні роботи стали надійними 
помічниками в багатьох сферах [7-9]. Вони здатні 
виконувати монотонні та небезпечні завдання, 
звільняючи людину від рутини та ризику. Однак, щоб 
мобільні роботи працювали в різноманітних і 
динамічних виробничих середовищах, їм потрібна 
надійна система орієнтації, яка забезпечує високу 
точність і надійність руху.  
 

II. Основні компоненти підсистеми 
 Вибір відповідних датчиків відіграє вирішальну 
роль у проектуванні системи орієнтації мобільного 
робота. Датчики надають роботу інформацію про 
його оточення та стан. Для досягнення максимальної 
ефективності та точності орієнтації можна 
використовувати різноманітні типи датчиків. Це 
включає ультразвукові далекоміри для вимірювання 
відстані до перешкод, камери для візуального 
розпізнавання маркерів або об’єктів, інфрачервоні 
датчики для виявлення джерел тепла та інші. При 
виборі датчиків необхідно враховувати вимоги до 
точності, надійності та області застосування робота.   
 Алгоритми обробки даних від датчиків і 
управління рухом робота є ключовим елементом 
системи орієнтації. Вони визначають, як робот 
аналізуватиме інформацію від датчиків і прийматиме 
рішення щодо руху. Мікроконтролер Arduino може 
реалізовувати різноманітні алгоритми, включаючи 
алгоритми локалізації, планування шляху та 
уникнення перешкод. Розробка та оптимізація цих 
алгоритмів відіграють важливу роль у забезпеченні 
ефективної системи контролю ставлення. Алгоритми 
повинні бути розроблені з урахуванням особливостей 
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виробничого простору та завдань, які повинен 
виконувати робот. [10-13]  
 Вибір технічних компонентів і рішень також має 
велике значення для успішної реалізації системи 
орієнтації на мікроконтролері Arduino. Це включає 
вибір двигунів і кодерів для керування рухом, 
бездротових модулів для зв’язку та передачі даних, а 
також датчиків для вимірювання параметрів 
навколишнього середовища, таких як температура та 
вологість. Технічні рішення повинні відповідати 
вимогам продуктивності, надійності та довговічності 
системи. Ефективне керування енергією також є 
важливим аспектом, особливо під час експлуатації 
робота під час тривалого виробництва.   
 Інтеграція обраних датчиків, алгоритмів і 
технічних компонентів є завершальним етапом 
розробки підсистеми управління. На цьому етапі 
створюється єдине програмне забезпечення, яке 
дозволяє мікроконтролеру Arduino взаємодіяти з 
датчиками, обробляти отримані дані та керувати 
рухом робота відповідно до встановлених алгоритмів. 
Ефективна інтеграція компонентів забезпечує 
послідовну роботу системи та здатність адаптуватися 
до мінливих умов виробничого середовища. 

 
III. Проектування та тестування 

 Після визначення всіх компонентів і розробки 
алгоритмів необхідно приступати до проектування 
системи орієнтування. Це передбачає створення 
електричної схеми для підключення датчиків і 
приводів до мікроконтролера Arduino. Також 
необхідно розробити програмне забезпечення для 
зчитування даних з датчиків, обробки інформації та 
керування рухом робота. При проектуванні необхідно 
враховувати особливості виробничого приміщення, в 
якому працюватиме робот. [14-16] 
Тестування в реальних умовах виробництва є 
невід'ємною частиною процесу розробки і дозволяє 
оцінити реальну продуктивність і надійність системи. 
Під час тестування слід враховувати наступні 
аспекти: 
- Оцінка точності навігації: важливим етапом 

тестування є оцінка навігаційної точності 
системи ориентації. Робот повинен мати 
можливість точно й передбачувано 
пересуватися у виробничому просторі. 
Вимірювання та аналіз розташування робота в 
різні моменти часу дозволяє нам визначити, 
наскільки близько він підходить до цільової 
точки та наскільки точно він слідує заданому 
шляху.   

- Перевірка виявлення перешкод: система 
орієнтування повинна ефективно виявляти 
перешкоди і правильно на них реагувати. 
Тестування має включати сценарії, що 
включають перешкоди різного розміру та 
форми, щоб переконатися, що робот здатний їх 
уникнути або уникнути.  

- Оцінка стійкості та надійності: робот повинен 
демонструвати стабільну роботу в різних 
умовах, включаючи зміни освітленості, 
температури та вологості. Тестування також 
включає перевірку довгострокової надійності 

системи. Робот повинен успішно 
функціонувати протягом тривалого часу без 
збоїв і втрати продуктивності.  

- Оцінка ефективності та швидкості: 
ефективність системи контролю ставлення 
також є важливим аспектом. Ця фаза 
тестування оцінює, наскільки швидко та 
ефективно робот виконує свої завдання у 
виробничому середовищі. Ефективність може 
залежати від вибору алгоритмів і технічних 
компонентів.  

 Реакція на зміни середовища: умови експлуатації 
можуть змінюватися з часом. Тестування повинно 
включати сценарії, за якими робот повинен 
адаптуватися до змін навколишнього середовища. Це 
може включати переміщення або створення нових 
перешкод.[18,19] 
 

IV Висновки 
 Розробка та тестування підсистеми управління 
мобільним роботом для орієнтації у виробничому 
просторі – багатогранний та відповідальний процес. 
Однак успішне завершення цього процесу може 
значно підвищити ефективність та безпеку 
автоматизованих виробничих процесів. 
 Розробка підсистеми орієнтації мобільного робота 
передбачає інтеграцію різних технологій, починаючи 
від датчиків та мікроконтролера Arduino і закінчуючи 
алгоритмами та двигунами. Злагоджена робота всіх 
компонентів відіграє важливу роль у досягненні 
цілей. 
 Розробка мобільних роботів – тривалий процес. 
Постійне вдосконалення системи управління 
орієнтацією, алгоритмів та апаратних компонентів 
необхідне для адаптації до змінних умов виробничого 
середовища та забезпечення максимальної 
продуктивності. 
 Система орієнтації не тільки підвищує 
ефективність, а й забезпечує безпеку робота та 
оточуючих. Це особливо важливо у виробничих 
умовах, де роботи можуть взаємодіяти з людьми та 
обладнанням. 
 Галуззю активних досліджень також є розробка 
систем орієнтації мобільних роботів. Постійно 
з'являються нові технології та методики, що 
відкриває нові можливості для покращення 
функціональності та ефективності роботів. 
 Таким чином, розробка підсистеми управління для 
мобільного робота, здатного переміщатися у 
виробничому середовищі, потребує інженерних 
навичок, ретельного проектування та тестування, а 
також постійного прагнення до вдосконалення. Ця 
робота потенційно може змінити спосіб роботи та 
управління виробництвом, зробивши його більш 
ефективним та безпечним. 
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