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УДК 004.896 
 

РОЗРОБКА АПАРАТНОЇ СКЛАДОВОЇ МОБІЛЬНОГО РОБОТА НА RPi3 MODEL B + 
 

А.А. Скрипкін 
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14  
Е-mail: skrpkn90gmail.com  

Анотація: Розглянуто основні компоненти мобільного робота, проведений аналіз 
одноплатного комп'ютера Raspbery Pi і його основних характеристик. Так само описані модулі, 
які будуть використовуватися при розробці. Після чого описана і представлена збірка 
мобільного робота.  

Ключові слова: компоненти мобільного робота, одноплатний компьютер, модулі, розробка, 
збірка. 

 
DEVELOPMENT OF THE HARDWARE COMPONENT OF A MOBILE ROBOT ON RPi3 

MODEL B + 

 
A.A. Skripkin 
Kharkiv National University of Radio Electronics 
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky ave., 14  
E-mail: skrpkn90gmail.com 

Anotations: The main components of a mobile robot are considered, the Raspbery Pi single-board 
computer and its main characteristics are analyzed. Modules to be used during development are also 
described. After that, the assembly of the mobile robot is described and presented.  

Кey words: mobile robot components, single board computer, modules, development, assembly. 
 
У розробці мобільного робота використовуються: одноплатний комп'ютер Raspberry Pi 3 

Model B +, платформа 4WD, драйвер(модуль) керування DC моторами з редуктором L298, 
модуль камери Raspberry Pi 5 Мп. 

Raspberry Pi 3 Model B + - одноплатний комп'ютер від Raspberry Pi Foundation, який працює 
на базі оновленого 4х-ядерного 64-бітного SoC Broadcom BCM2837B0 і збільшеною тактовою 
частотою 1.4GHz. Бездротовий модуль має: двохдіапазонний Wi-Fi стандарту IEEE 802.11ac, 
Bluetooth - 4.2 BLE, так само він має Gigabit Ethernet, що працює через USB 2.0 шину, що 
забезпечує швидкість передачі даних до 300Mbps, обсяг оперативної пам'яті - 1GB RAM. 
Raspberry Pi 3 Model B+ відрізняється високим рівнем надійності, простотою настройки, 
величезним співтовариством і високою якістю виконання. Загальний вигляд Raspberry Pi 3 
Model B + представлений на рисунку 1. 

 

  



Рисунок 1 - Загальний  вигляд Raspberry Pi 3 Model B+ 
Raspberry Pi (Rpi) — це одноплатний мікрокомп'ютер, у якого є всі ті ж ознаки, що й у 

звичайних персональних комп'ютерів і ноутбуків. До нього можна підключити монітор, 
клавіатуру, мишу, аудіо колонку, а також інтернет кабель. Як і персональний комп'ютер, Rpi 
працює під керуванням повноцінних операційних систем (ОС), таких як: Raspbian (Debian), 
Android і навіть Windows 10 (Iot). операційна система в Rpi зберігається на карті пам'яті 
формату microsd. Там же зберігаються й усі користувацькі файли. 

Характеристики: 

- Процесор: 64-розрядний чотирьохядерний ARM Cortex-A53 з тактовою частотою 1,4 ГГц 
на однокристальному чипі Broadcom BCM2837; 

- оперативна пам'ять: 1 ГБ LPDDR2 SDRAM; 
- цифровий відеовихід: HDMI; 
- композитний вихід: 3,5 мм (4 pin); 
- USB порти: 4 × USB 2.0; 
- бездротова мережа: WiFi 2,4 / 5 ГГц, 802.11n; 
- Ethernet: 10/100/1000 Мб RJ45; 
- Bluetooth: Bluetooth 4.2, Bluetooth Low Energy; 
- роз'єм дисплея: Display Serial Interface (DSI); 
- роз'єм відеокамери: MIPI Camera Serial Interface (CSI-2); 
- карта пам'яті: MicroSD; 
- порти введення-виведення: 40; 
- габарити: 85x56x17 мм. 

Модулі та датчики під’єднуються до Raspberry Pi 3 Model B + за допомогою GPIO. 
GPIO (General Purpose Input Output) - це низькорівневий інтерфейс вхіду-вихіду прямого 

керування, який дозволяє підключати різні модулі та датчики. Raspberry Pi 3 Model B+ має  40-
пинову рейку GPIO але так як 12 з них представляють із себе піни живлення 3.3 В, 5 У і загальні 
піни GND.  Призначення пинів роз'єму GPIO представлено на рисунку 2. 

 

 
Рисунок 2 - Призначення пинів роз'єму GPIO на Raspberry Pi 3 Model B+ 

 
У розробці мобільного робота використовується платформа 4WD, до комплекту якої входять:  



- пластини акрилової платформи – 2 шт.;  
- колеса – 4 шт.;  
- DC мотор з редуктором (рисунок 2) – 4 шт.;  
- механічна частина енкодера – 4 шт.;  
- кронштейн для кріплення мотора – 8 шт;  
- вимикач харчування – 1 шт.;  
- латунні стійки з гвинтами – 4 шт.;  
- набір гвинтів і гайок – 1 шт.;  
- батарейний відсік – 1 шт. 
Характеристики платформи: 
- розміри платформи 235 х 155 мм; 
- розмір коліс: діаметр – 6.5 см, ширина – 2.7 см; 
- конструкція проста та зручна в збірці; 
- можливо розширити та дообладнати платформу. 

Платформа 4WD зображена на рисунку 3. 

 

 
Рисунок 3 - Платформа 4WD 

 
DC мотор з редуктором зображений на рисунку 4. 
 

 
Рисунок 4 - DC мотор з редуктором 

 
Характеристика для кожного з моторів: 
- напруга живлення: 3-6В; 



- сила струму:120 мА; 
- швидкість холостого ходу: 200 ± 10% об / хв (6 У 200 мА), 90 ± 10% об / хв (3 В 150 мА); 
- редуктор: 48: 1; 
- швидкість: 48 м / хв; 
- вага мотора: 50 г; 
- розміри мотора: 70 x 22 x 18 мм. 
Після збірки виходить модель, яка представлена на рисунку 5. 
 

 
Рисунок 5 - Зібрана модель мобільної платформи 4WD 

 
Наступним кроком йде підключення DC мотор з редуктором до драйверу (модулю) керування 

чотирма DC моторами. Було обрано драйвер L298N, який представлено на рисунку 6. 
 

 

 
Рисунок 6 - Драйвер керування  DC моторами з редуктором L298N 

 
Основні технічні характеристики: 
- робоча напруга – до 46В; 
- максимальний постійний струм – 4А (з радіатором); 
- низька напруга насичення; 
- захист від перегріву; 
- логічний "0" = напруга до 1,5 В. 

Підключення живлення на модулі L298N можливий за двома схемами, які представлені на 
рисунку 6. 



Роз'єм «6 ... 12В» використовується для подачі живлення на DC мотори з редуктором і 
одночасно, якщо одягнений джампер, на який вказано стрілкою (рис. 7 а), на стабілізатор 5В 
логіки драйвера. При такому підключенні не потрібно додатково підключати 5В. Маркування 
«6...12В» визначає максимально вхідну напругу стабілізатора, в той час, як напруга DC моторів 
з редуктором може досягати 35В. 

При напрузі живлення DC моторів з редуктором вище 12В (рис. 7 б), то необхідно подати на 
потрібну напругу на вхід – «12В», але при цьому необхідно зняти джампер, вказаний стрілкою, і 
подати окреме живлення 5В. 

 

  
(+6…12В) (+5В не підключено) (+6…35В) (+5В підключено) 

а) б) 

Рисунок 7 - Схема вибору підключення живлення на модулі L298N 

Схема з’єднання модуля L298N з DC моторами з редуктором зображена на рисунку 8. 
 

 



Рисунок 8 - Схема з’єднання модуля L298N з DC моторами з редуктором 
 

Після з’єднання модуля L298N треба підключити модуль до одноплатного комп’ютера 
Raspberry Pi 3 Model B + за допомогою GPIO шини. Схема підключення зображена на рисунку 
9. 

 
Рисунок 9 – Схема підключення модуля L298N до Raspberry Pi 3 Model B + 

 
Наступним кроком є підключення модуля камери Raspberry Pi 5 Мп до одноплатного 

комп’ютера Raspberry Pi 3 Model B +, який зображен на рисунку 10. 
Характеристика камери: 
- дозвіл: 5MP, 2592х1944 px; 
- Матриця: 1/4 дюйма; 
- Відео формати: 1080p (30fps), 720p (60fps), VGA (60-90fps); 
- Габарити: 24х24х9 мм; 
- Шлейф (в комплекті): 150мм. 
 

 
Рисунок 10 – модуль камери Raspberry Pi 5 Мп 

 
Модуль камери Raspberry Pi 5 Мп приєднується до роз'єму CSI. 
Загальний вид мобільного робота на Raspberry Pi 3 Model B + зображен на рисунку 11. 



 
Рисунок 11 - Загальний вид мобільного робота на Raspberry Pi 3 Model B + 

 
Програмується та налаштовується мобільний робот за допомогою мови Python 3, яка є 

вбудованою у ОС Raspbian. Керується робот за допомогою віддаленого підключення VNC. У 
майбутньому планується добавити датчики та модулі: комунікаційний модуль, акселерометр 
ADXL345, модуль годин реального часу, IR датчик відстані Sharp GP2Y0A21YK0F, 
водонепроникний ультразвуковий далекомір DYP-ME0, мікрохвильовий датчик руху RCWL-
0516, модуль датчика RGB і жестів APDS-9960 від Robotdyn, модуль датчика звуку від 
Waveshare, модуль лазерного датчика перешкоди від Waveshare. 

Зараз робот знаходиться на стадії розробки, тому на ньому нема автономної системи 
живлення. Систему живлення планується зробити на основі чотирьох акумуляторів 18650 та 
понижуючого DC-DC перетворювача XL4005 5А (рисунок 12). 

 

 
Рисунок 12 – понижуючий DC-DC перетворювач XL4005 5А 

 
Схема автономної системи живлення представлена на рисунку 14. 
 



 
Рисунок 14 - Схема автономної системи живлення мобільного робота 
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