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МОДЕЛЮВАННЯ BEAM-РОБОТА В СЕРЕДОВИЩІ TINKERCAD  
 

Стеценко К.К. 
Харківський національний університет радіоелектроніки  
Україна, 61166, Харків, пр. Науки, 14  
Е-mail: kateryna.stetsenko2@nure.ua. 

Анотація: У цій роботі розглядається створення та моделювання робота BIEM, який 
використовує сонячну енергію для живлення та має здатність адаптуватися до змін в 
навколишньому середовищі. Робот складається з двох серводвигунів, чотирьох 
фоторезисторів, сонячної панелі, двох моторів, драйвера L293D та мікроконтролера Arduino 
Uno. Висвітлені можливості та актуальність робототехніки, що використовує відновлювану 
енергію та біологічні інспірації для створення автономних роботів, зокрема в умовах 
зростаючих проблем з енергетичними ресурсами та збільшених екологічних вимог. 

Ключові слова: BIEM, робототехніка, сонячна енергія, автономність, моделювання, 
відновлювані джерела енергії, Arduino Uno, фоторезистор, серводвигун, мікроконтролер, 
адаптація до навколишнього середовища, драйвер L293D. 
 

BEAM ROBOT MODELING IN TINKERCAD ENVIRONMENT 
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Ukraine, 61166, Kharkiv, pr. Nauki, 14  
Е-mail: kateryna.stetsenko2@nure.ua. 

Abstract: This paper discusses the creation and modelling of a BIEM robot that uses solar energy 
for power and has the ability to adapt to changes in the environment. The robot consists of two servo 
motors, four photoresistors, a solar panel, two motors, an L293D driver, and an Arduino Uno 
microcontroller. The article highlights the possibilities and relevance of robotics that use renewable 
energy and biological inspiration to create autonomous robots, in particular in the context of growing 
problems with energy resources and increased environmental requirements. 

Keywords: BIEM, robotics, solar energy, autonomy, modelling, renewable energy, Arduino Uno, 
photoresistor, servo motor, microcontroller, environmental adaptation, L293D driver. 

 
АКТУАЛЬНІСТЬ РОБОТИ. BIEM використовує біологічні інспірації для створення 

роботів, які мають здатність адаптуватися до змін навколишнього середовища та 
забезпечувати живлення з відновлюваних джерел. 

В умовах зростаючих проблем з енергетичними ресурсами та збільшенням екологічних 
вимог, створення роботів, які використовують сонячні панелі для живлення, є актуальним.  

Створення роботів, які можуть самостійно забезпечувати себе енергією та приймати 
рішення на основі зібраної інформації, може значно підвищити ефективність робототехнічних 
систем. Це особливо важливо в сферах, де автономність та незалежність грають важливу роль. 

Даній робот, як приклад розумного здобувача енергії, надає розуміння змог створених 
«живих організмів» та являє собою примітиву модель життєвого циклу «їж-шукай», який 
створений на базі Arduino. 

ВСТУП. Сучасний світ повний технологічних досягнень, і робототехніка не є винятком. 
Інженери і робототехніки невпинно працюють над розробкою нових інтелектуальних роботів, 
які можуть виконувати різні завдання. Одним із захоплюючих напрямків розвитку 
робототехніки є моделювання біомехатронних систем, або BIEM (Bio-Inspired Electro-
Mechanical) систем. 



BIEM – це робот, який використовує різноманітні компоненти для руху, аналізу 
навколишнього середовища та отримання енергії для живлення. Головна їх мета – це вижити, 
забезпечити себе достатньою кількістю енергії для руху в пошуках найкращого місця у 
просторі для живлення. 

В даній статті розглядається моделювання BIEM - робота, який складається з двох 
серводвигунів, чотирьох фоторезисторів, сонячної панелі для добутку енергії, двох моторів 
для руху, драйвера L293D та батарейки, яку заряджають. Всі ці компоненти будуть керуватися 
за допомогою мікроконтролера Arduino Uno. 

МОДЕЛЮВАНЯ. Створення таких роботів дасть змогу, порівняно дешево та достатньо 
інноваційно, розвити підхід для створення «електронних організмів», які можуть впливати на 
подальший розвиток робототехніки.  

Розвиток даного напрямку досить актуальний, тому виникла ідея про моделювання схеми 
BIEM - робота.  Змодельована схема представлена на рис.1. 

 

 
Рисунок 1 – Змодельована схема та вибір компонентів для реалізації запропонованого  

BIEM – робота 
 

Запропонований варіант змодельованої схеми робота реалізує можливість пересування 
робота в фізичному світи, через бажання насититися енергію, за для продовження «життя».  

Серводвигуни забезпечують рух та маневреність робота сонячної панелі. Вони використані 
для руху в горизонтально - вертикальному положенні панелі, забезпечуючи найкраще 
положення для здобування максимального потоку сонячної енергії. 

Фоторезистори - це світлочутливі датчики, які вимірюють рівень світла в навколишньому 
середовищі. Використовуються для визначення освітленості по периметру панелі, передають 
здобуту інформацію Arduino Uno, який аналізує інформацію для прийняття рішення 
градусного повороту серводвигунів. 

Сонячна панель використовується для збору сонячної енергії. Вона перетворює сонячне 
випромінювання в електричну енергію, яка використовується для живлення робота та зарядки 
батарейки. Накопичений заряд допомагає роботу на певний час, мати змогу шукати світло але 
без достатньої кількості світла він починає рухається в економному режимі. 

Дві мотори використовуються для виконання рухів робота, наприклад, руху вперед, назад 
або обертання для приближення або пошуку живлення. Для керування моторами 
використовується драйвер L293D. Він дозволяє Arduino Uno контролювати швидкість та 
напрямок обертання моторів. 



Arduino Uno - це мікроконтролер, який використовується для програмування та керування 
всіма компонентами BIEM. Він отримує дані від фоторезисторів, визначає відповідні команди 
для серводвигунів та моторів, і відслідковує стан сонячної панелі та батарейки. 

ВИСНОВКИ. Моделювання Біоінспірованого Енергозалежного Механізму (BIEM) на базі 
Arduino Uno - це захоплюючий проект, який поєднує в собі різноманітні компоненти для 
створення автономного робота. BIEM використовує сонячну енергію для живлення та може 
адаптуватися до змін в навколишньому середовищі завдяки фоторезисторам. Цей проект 
демонструє потужність та гнучкість Arduino Uno та інших електронних компонентів у 
розробці робототехніки. 

BIEM може бути використаний в різних сферах, таких як автономні моніторингові системи, 
роботи для важкодоступних місць або розумні агрегати для сільськогосподарських робіт. Його 
можливості обмежені лише вашою уявою, і цей проект служить прикладом того, як 
використовувати технологію для створення автономних роботів з використанням 
відновлюваних джерел енергії. 
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