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Таким чином, була спроектована структура модуля платіжної системи та 
сформовані функціональні вимоги до системи. За результатами проектування 
реалізовано основні механізми процесу оплати: створення транзакції, відміна 
транзакції, зміна транзакції, повернення коштів, зміна платіжного методу, зміна 
платіжних даних. 
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РОЗРОБКА СПОСОБУ ФОРМУВАННЯ ТРАЄКТОРНОГО РУХУ 

 
У мікроконтролері, що використовується в даній роботі, є виходи (Change 

Notification Pins), які забезпечують можливість генерувати запит на переривання 
в залежності від зміни стану обраних виходів. Таким чином, підключившись до 
датчиків Холла за допомогою виходів даного типу і отримуючи інформацію про 
зміну їх стану, можна відстежити кількість обертів двигуна. У таблиці 1 
представлена послідовність значень датчиків Холла і їх кодування. Для того 
щоб визначити напрямок обертання двигуна необхідно  здійснити 
перекодування значень з датчиків. 

Таблиця 1 
Кодування значень датчиків Холла 

Значення датчиків 
Холла 

Десяткове 
значення 

Кодоване 
значення 

011 3 1 
010 2 2 
110 6 3 
100 4 4 
101 5 5 
001 1 6 

 

Упорядкувавши їх в діапазоні від 1 до 6, можна відстежити напрямок 
обертання. Знаючи напрямок обертання двигуна і застосувавши формулу 
обчислення кількості обертів колеса, необхідне для проходження  заданої 
відстані: 
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можна отримати пройдену відстань в сантиметрах[1-5]: 
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РОЗРОБКА АРХІТЕКТУРИ СИСТЕМИ УПРАВЛІННЯ МОБІЛЬНИМ 

ПРИСТРОЄМ 
 

У даній статті розглядається архітектура системи управління мобільним 
об'єктом. Система управління - це систематизований (строго певний) набір 
засобів збору відомостей про підконтрольний об'єкт і засобів впливу на його 
поведінку, призначений для досягнення певних цілей. Об'єкт системи 
управління може складатися з інших об'єктів, які можуть мати постійну 
структуру взаємозв'язків. Об'єктом управління може бути будь-яка динамічна 


