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РОЗРОБКА СТРУКТУРНОЇ СХЕМИ КОМП'ЮТЕРНОГО ЗОРУ 
ДЛЯ МОБІЛЬНОГО РОБОТУ ТИПУ SPOT  

 
Актуальність побудови структурної схеми полягає в 

дослідженні, якості передавання потокового відео на локальну адресу, 
з використанням локальної точки доступу, оператора для подальшого 
аналізу фізичного світу в полі зору робота, можливості зменшення 
габаритів та цінового фактору в процесі розроблення и керуванням 
робота [1-3].  

Так, як розробка удосконалень для роботів типу Spot не стоїть 
на місці, а постійно вдосконалюється для використання в 
різноманітних сферах, а саме в допомозі при транспортуванні або 
перехопленню не великих речей в домашніх справах чи на 
підприємстві, або навіть для допомоги охоронній системі [4]. 

Розробляючи дану структурну схему було приділено більшу 
частину уваги на змогу робота аналізувати фізичний світ та 
транслювання  потокове зобачення та данні о місце знаходженню 
робота-собаки на пристрій оператора. 

В даному дослідженні було обрано, плату ESP32-Сam, через її 
не високу ціну, здатність підтримувати зв’язок через Wi-Fi, що є не 
малим плюсом для використання саме її. Через те, що плата постійно 
знаходиться в середині корпуса, було прийнято рішення про 
створення локальної точки доступу на ній [5].  

Ультра звуковий датчик руху HC-SR04 використовується для 
аналізу розташування, відстані до навколишніх об’єктів. Ораний 
датчик має невелику вагу та внаслідок чого компактний розмір, тому 
його буде зручно розміщати в пластиковому корпусі робота. 

Плата Raspberry Pi з камерою, яка керує основними функціями 
робота типа Spot, рухом в фізичному світі, аналізом даних отриманих 
з ультра звукових датчиків руху, передачі проаналізованих та 
трансформованих результатів на інтерфейс оператора для подальшої 
взаємодії з ними.  

Структурна схема представлена на рис.1. 



 
Рисунок 1 - Структурна схема та вибір компонентів для реалізації 

комп’ютерного зору робота Spot. 
 
Під час розроблення структурної схеми Spot робота було 

проведено аналіз наявних на даний момент часу роботів-собак, були 
обрані апаратні частини, розроблені струнні елементи. У подальшому 
планується розробка структурної схеми підключення, алгоритмів 
взаємодії оператора з роботом на підставі на налізу місце знаходження 
його в просторі  і розробка макета для проведення експериментів.  
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