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ДОДАТОК А 

Графічний матеріал кваліфікаційної роботи 
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ДОДАТОК Б 

Діаграми UML 

 

 

Б.1 Концептуальна модель системи паркування 

 

Система 
визначення 
маршруту

Визначення 
паркувального 

місця

Маневр для 
підключення до 
зарядної станції

Заїзд на місце для 
паркування

Найближча 
паркостоянка

Колісний 
робот

Паркування до 
модуля зарядної 

станції

Заїзд на обрану 
позицію зарядної 

станції за пунктирною 
розміткою на підлозі

 

 

Б.2 Концептуальна модель системи колісного робота під час визначення 

маршруту 

 

Ультразвукові 
датчики відстані

Вектор відстані до 
перешкод в 

видимій області 

Алгоритм локалізації 
колісного робота в 

просторі

Трасувальник 
перешкод

Алгоритм обходу 
перешкод

Колісний робот
Масив координат точок, 

що відповідають 
перешкодам  
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ДОДАТОК В 

Моделювання в MENTAL MODELER 

 

 

В.1 Когнітивне картографування на основі нечіткої логіки 

 

 
 

 

В.2 Фактор якості паркування колісного робота (негативний) 
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В.3 Фактор якості паркування колісного робота (позитивний) 

 

 

 

В.4 Фактор якості паркування колісного робота (середній) 
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ДОДАТОК Г 

Моделювання в MATLAB 

 

 

Г.1 Моделювання в середовищі MATLAB 

 

 

 

Г.2 Датчик відстані RightSen 
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Г.3 Датчик відстані ForwardSen 

 

 

 

Г.4 Датчики відображення ReflectionSen 
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Г.5 Лінгвістична змінна State 

 

 

 

Г.6 Лінгвістична змінна LineError 
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Г.7 Вихідна лінгвістична змінна State 

 

 

 

Г.8 Вихідна лінгвістична змінна Speed 
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Г.9 Вихідна лінгвістична змінна Angle 

 

 

 

Г.10 Правила заїзду робота на паркувальне місце 

 

 

 

 

 

 


