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Особливості розробки автономного 
малогабаритного робота 

Дмитро Проценко  
1. Department of Computer-Integrated Technologies, Automation and Robotics (CITAR),  

Kharkiv National University of Radio Electronics, Ukraine, 
Nauky Ave. 14, Kharkiv, 61166,, email: dmytro.protsenko@nure.ua 

 
 Анотація: У даній роботі розглядається особливості та 
нюанси розробки автономного малогабаритного робота. 
Для досягнення поставленої задачі була розроблена схема 
малогабаритного робота на базі Arduino Uno R3, 
використання ультразукових датчиків HC-SR04 для 
орієнтування у просторі та моторів – редукторів для руху. 
Програмне забезпечення розроблено з використанням мови 
програмування C++ та оптимізовано для взаємодії з 
ультразвуковими датчиками. Також були проведено тести 
на виявлення недоліків системи та їх виправлення для 
кращої роботи системи. 
 Ключові слова: Робот, Розробка, Особливості, 
Автономний, Ультразвуковий датчик HC-SR04, Програмне 
забезпечення, Енергоефективність, Arduino IDE, Мотор - 
редуктор. 
 

I. ВСТУП 
Розробка малогабаритних роботів є актуальною і 

важливою з багатьох вагомих причин. Перш за все, 
мобільність: малогабаритні роботи можуть легко 
переміщатися в обмежених просторах, де великі 
роботи не могли б дістатися. Це особливо важливо в 
медицині для внутрішніх досліджень та операцій, а 
також в пошукових і рятувальних операціях у 
складних умовах.. 

Другий фактор – ефективність. Малогабаритні 
роботи можуть виконувати завдання більш ефективно 
завдяки своїй компактності і маневреності. 
Наприклад, вони можуть бути використані для 
автоматизації виробництва, де простір обмежений, 
або для збору інформації на важкодоступних місцях, 
таких як трубопроводи або вентиляційні системи. 

Третім фактором є нові можливості. 
Малогабаритні роботи відкривають нові можливості 
в таких областях, як дослідження космосу, вивчення 
океану, дослідження підземелля та багато інших. 
Вони можуть досліджувати небезпечні середовища, 
де не можуть перебувати люди. 

 
II. РОЗРОБКА МАЛОГАБАРИТНОГО 

РОБОТА 
 У цьому розділі ми побудуємо простого 
малогабаритного робота. Для цього за основу 
використовуємо  Arduino Uno R3, макетну плату для 
з’єднання, для руху - мотори – редуктори та 
електричні привіди L293D. Для орієнтування у 
просторі використаємо ультразвукові датчики HC-
SR04 (Рисунок 1). 

 
Рисунок 1 – Ультразвуковий датчик HC-SR04 

 
 Для збору схеми робота використуємо Autocad 
Tinkercad. На Рисунку 2 зображена схемі 
підключення робота. 

 
Рисунок 2 – Схема підключення 

 
 Робот буде їхати прямо, але при вияві перешкоди 
перед собою буде її об’ізжати доступнм способом: 
якщо перешкода прямо, робот перевіре на наявність 
перешкод по боках. Якщо перешкода ліворуч, робот 
обмине її праворуч, якщо перешкода праворуч – 
обмине ліворуч. 
 Мовою програмування, для розробки програмного 
забезпечення робота, було обрано С++ через високу 
продуктивність і сумісністю із обраним 
мікроконтролером. 
Код для Arduino: 
//Підключаємо модулі у піни за необхідним номером 
int intPin5 = 5; 
int intPin4 = 4; 
int intPin3 = 3; 
int intPin2 = 2; 
int trigPin13 = 13; 
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int echoPin12 = 12; 
int trigPin11 = 11; 
int echoPin10 = 10; 
int trigPin9 = 9; 
int echoPin8 = 8; 
//Створюємо змінні для збереження інформаціїї щодо 
дистанціїї від датчиків до об’єкту 
long duration_center, cm_center; 
long duration_left, cm_left; 
long duration_right, cm_right; 
//Ініціалізація портів 
void setup() { 
  pinMode(intPin5, OUTPUT); 
  pinMode(intPin4, OUTPUT); 
  pinMode(intPin3, OUTPUT); 
  pinMode(intPin2, OUTPUT); 
  pinMode(trigPin13,OUTPUT); 
  pinMode(echoPin12,INPUT); 
  pinMode(trigPin11,OUTPUT); 
  pinMode(echoPin10,INPUT); 
  pinMode(trigPin9,OUTPUT); 
  pinMode(echoPin8,INPUT); 
} 
//Створюємо цикл 
void loop() { 
//Прописуємо роботу ультразвукових датчиків та 
вимірюємо відстань до перешкоди 
//Правий датчик 
digitalWrite(trigPin13,LOW); 
 delayMicroseconds(5); 
 digitalWrite(trigPin13,HIGH); 
 delayMicroseconds(10); 
 digitalWrite(trigPin13,LOW); 
 pinMode(echoPin12,INPUT); 
 duration_right = pulseIn(echoPin12,HIGH); 
 cm_right = (duration_right/2)/29.1 ; 
  //Центральний датчик 
 digitalWrite(trigPin11,LOW); 
 delayMicroseconds(5);  
 digitalWrite(trigPin11,HIGH); 
 delayMicroseconds(10); 
 digitalWrite(trigPin11,LOW); 
 pinMode(echoPin10,INPUT); 
 duration_center = pulseIn(echoPin10,HIGH); 
 cm_center = (duration_center/2)/29.1 ; 
  //Лівий датчик 
 digitalWrite(trigPin9,LOW); 
 delayMicroseconds(5); 
 digitalWrite(trigPin9,HIGH); 
 delayMicroseconds(10); 
 digitalWrite(trigPin9,LOW); 
 pinMode(echoPin8,INPUT); 
 duration_left = pulseIn(echoPin8,HIGH); 
 cm_left = (duration_left/2)/29.1 ; 
//Прописуємо алгоритм для об’їзду перешкод 
if (cm_right < 80) { 
    digitalWrite(intPin5, HIGH); 
    digitalWrite(intPin4, LOW); 
    digitalWrite(intPin3, LOW); 
    digitalWrite(intPin2, HIGH); 
    delay(5000); 
    digitalWrite(intPin5, HIGH); 
    digitalWrite(intPin4, LOW); 

    digitalWrite(intPin3, HIGH); 
    digitalWrite(intPin2, LOW); 
    delay(5000); 
    digitalWrite(intPin5, LOW); 
    digitalWrite(intPin4, HIGH); 
    digitalWrite(intPin3, HIGH); 
    digitalWrite(intPin2, LOW); 
    delay(5000); 
  }  
   else if(cm_center < 80) { 
    digitalWrite(intPin5, HIGH); 
    digitalWrite(intPin4, LOW); 
    digitalWrite(intPin3, LOW); 
    digitalWrite(intPin2, HIGH); 
    delay(5000); 
    digitalWrite(intPin5, HIGH); 
    digitalWrite(intPin4, LOW); 
    digitalWrite(intPin3, HIGH); 
    digitalWrite(intPin2, LOW); 
    delay(5000); 
    digitalWrite(intPin5, LOW); 
    digitalWrite(intPin4, HIGH); 
    digitalWrite(intPin3, HIGH); 
    digitalWrite(intPin2, LOW); 
    delay(5000); 
  } 
   else if(cm_left < 80) { 
    digitalWrite(intPin5, LOW); 
    digitalWrite(intPin4, HIGH); 
    digitalWrite(intPin3, HIGH); 
    digitalWrite(intPin2, LOW); 
    delay(5000); 
    digitalWrite(intPin5, HIGH); 
    digitalWrite(intPin4, LOW); 
    digitalWrite(intPin3, HIGH); 
    digitalWrite(intPin2, LOW); 
    delay(5000); 
    digitalWrite(intPin5, HIGH); 
    digitalWrite(intPin4, LOW); 
    digitalWrite(intPin3, LOW); 
    digitalWrite(intPin2, HIGH); 
    delay(5000); 
  } 
  else{ 
     digitalWrite(intPin5, HIGH); 
     digitalWrite(intPin4, LOW); 
     digitalWrite(intPin3, HIGH); 
     digitalWrite(intPin2, LOW); 
  } 
} 
 

III. ТЕСТУВАННЯ, ВИЯВЛЕННЯ 
НЕДОЛІКІВ ТА ЇХ РІШЕННЯ 

 Для оцінки робота, були проведені тести системи 
на енергоефективність. 
 Під час дослідів було виявлено проблему з 
автономністю. Це пов’язано із роботою датчиків 
ультразвуку, які весь час працюють. Для покращення 
автономності переробимо схему робота. 
 Замість чотирьох моторів – редукторів 
використаємо два і додатково поставим ролик. Три 
ультразвукові датчики замінимо на комбінацію 
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одного датчика та сервопривіда. Таким чином, один 
датчик буде аналізувати всі напрями так само, як і 
комбінація з трьох. 
 Завдяки цьому нам вдалося продовжити час 
роботи, та звільнити порти на мікроконтролері, куди 
можна під’єднати додаткові датчики для покращення 
функціоналу робота 
 

VII. ВИСНОВКИ 
 Під час дослідів, було виявлено  проблему 
автономності, пов'язану з великою кількістю 
модулей.  Ми знайшли альтернативний варіант 
будови робота, який збільшив час роботи системи, 
при якій функціонал робота не погіршився. Таким 
чином можна зробити висновок, що для збільшення 
автономності робота, треба шукати альтернативні 
варіанти будови схеми, та оптимізувати код для 
максимальної ефетивності. 
 Підбиваючи підсумки ми покращили автономні 
параметри робота з можливою модернізацією самої 
системи для її вдосконалення.  
 Отримані результати відіграють важливу роль у 
подальшому розвитку мобільних роботів у різних 
галузях. 
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