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УДК 621.391.31 
 

РОЗРОБКА МЕТОДУ ПЕРЕДАЧІ ІНФОРМАЦІЇ ВСЕРЕДИНІ СТАТИЧНОГО 
ЗОБРАЖЕННЯ ДЛЯ МОБІЛЬНИХ РОБОТІВ 

 
М.М. Моргунов 
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14 
Email: maksym.morhunov@nure.ua 

Анотація: Стаття присвячена розробці методу передачі інформації про стан мобільного 
робота в статичному зображенні, що є стратегічно важливою задачею для створення більш 
ефективних, безпечних та адаптивних робототехнічних систем, які знаходять своє 
застосування в різноманітних галузях і покращують якість нашого повсякденного життя. 
Проведено аналіз сучасних методів передачі інформації про оточуюче середовище мобільного 
робота та включають в себе різноманітні техніки обробки зображень та аналізу даних, показані 
їх переваги та недоліки. На базі цих методів, розроблено структуру метода передачі технічної 
інформації про стан мобільного робота в зображенні.  

Ключові слова: мобільний робот, кодування інформації, статичне зображення. 
 

DEVELOPMENT OF A METHOD FOR TRANSMITTING INFORMATION INSIDE A 
STATIC IMAGE FOR MOBILE ROBOTS 

 
M. Morhunov 
Kharkiv National University of Radio Electronics 
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av.,14 
Email: maksym.morhunov@nure.ua 

Anotations: The article is devoted to the development of a method for transmitting information 
about the state of a mobile robot in a static image, which is a strategically important task for the 
creation of more efficient, safe and adaptive robotic systems that are used in various fields and 
improve the quality of our everyday life. Modern methods of transmitting information about the 
mobile robot's environment are analyzed and include various image processing and data analysis 
techniques, their advantages and disadvantages are shown. Based on these methods, the structure of 
the method of transmitting technical information about the state of the mobile robot in the image has 
been developed. 

Кey words: mobile robot, information coding, static image. 
 
Розробка методу передачі інформації про стан мобільного робота в статичному зображенні 

оточуючого середовища виступає ключовою задачею у вдосконаленні функціональності та 
адаптивності робототехнічних систем. У сучасному світі, де висуваються високі вимоги до 
автономності та ефективності роботів у різноманітних сценаріях, такий метод стає 
невід'ємною складовою розвитку галузей, таких як індустріальна автоматизація, транспортна 
логістика та медичні додатки [1-3]. Здатність робота аналізувати оточуюче середовище на 
основі статичного зображення дозволить йому ефективно взаємодіяти з непередбачуваними 
обставинами та змінювати свою поведінку в реальному часі. Це особливо важливо в умовах, 
де динаміка оточення може бути непередбаченою, наприклад, у промислових об'єктах або на 
дорогах [4]. Розробка такого методу також вирішить проблеми безпеки, дозволяючи роботам 
уникати перешкод, розпізнавати небезпечні об'єкти та адаптуватися до змін у динаміці 
навколишнього середовища. Це особливо актуально в галузі медицини, де автономні роботи 
можуть використовуватися для доставки медичних препаратів чи ведення операцій у 
важкодоступних місцях [5]. 



Такий метод передачі інформації також покликаний підвищити рівень взаємодії між 
роботами та людьми, що стає все більш актуальним у різних соціальних та робочих 
контекстах. Інтеграція цього методу дозволить створювати роботів, які не лише виконують 
свої завдання, але й співпрацюють з людьми, враховуючи їхні потреби та особливості [6]. 

В цілому, розробка методу передачі інформації про стан мобільного робота в статичному 
зображенні є стратегічно важливою для створення більш ефективних, безпечних та 
адаптивних робототехнічних систем, які знаходять своє застосування в різноманітних галузях 
і покращують якість нашого повсякденного життя. На даний час існують наступні методи 
передачі інформації про оточуюче середовище мобільного робота та включають в себе 
різноманітні техніки обробки зображень та аналізу даних. Ось деякі найпоширеніші методи [7-
10]: 

– машинне зорове сприйняття (Computer Vision). Використання алгоритмів комп'ютерного 
зору дозволяє роботам аналізувати та розпізнавати об'єкти, текстури, форми і розміри на 
зображеннях. Методи глибинного навчання, такі як нейронні мережі, можуть ефективно 
використовуватися для вдосконалення точності розпізнавання; 

– функції детекторів і виокремлювачів об'єктів. Роботи можуть використовувати спеціальні 
алгоритми для виявлення конкретних об'єктів чи областей на статичних зображеннях. Це 
важливо для навігації, уникання перешкод та взаємодії з оточенням; 

– сегментація зображення. Розділення зображення на різні сегменти, що дозволяє роботам 
краще розуміти структуру оточення. Сегментація може використовувати підходи на основі 
кольору, текстури чи глибини; 

– використання сенсорів: Паралельно зі зображеннями, роботи можуть використовувати 
дані з інших сенсорів, таких як лідари, радари чи акустичні сенсори. Інтеграція даних з різних 
джерел дозволяє роботам створювати більш повні та достовірні моделі оточення; 

– аналіз текстової інформації: Використання оптичного символізування для розпізнавання 
тексту на зображеннях може бути корисним для ідентифікації інформації, що міститься на 
написах чи мітках в оточуючому середовищі; 

– використання топологічних карт: Роботи можуть створювати топологічні карти 
оточуючого середовища на основі статичних зображень, щоб ефективно навігувати та 
визначати своє місце в просторі.  

Враховуючи переваги описаних методів машинного зорового сприйняття для передачі 
інформації про стан мобільного робота, також існують певні недоліки, яки представлені в 
таблиці 1 [11-13]. 

 
Таблиця 1 – Аналіз недоліків методів передачі інформації про оточуюче середовище 

мобільного робота 
Недоліки Опис 

1 2 
Витрати 
обчислювальних 
ресурсів 

Застосування алгоритмів комп'ютерного зору, особливо тих, що 
базуються на глибинному навчанні, може вимагати значних 
обчислювальних ресурсів. Це може бути обмежувальним фактором 
при роботі з обмеженими обчислювальними платформами 

Питома складність 
і налаштування 

Використання функцій детекторів та виокремлювачів об'єктів може 
вимагати налаштувань параметрів для конкретних умов 
навколишнього середовища. Це може бути чутливим до змін від 
одного сценарію до іншого 

 



 
 
Продовження таблиці 1 

1 2 
Чутливість до 
шуму та артефактів 

Сегментація зображення та робота з текстовою інформацією може 
бути вразливою до шумів та артефактів на зображенні. Це може 
призвести до помилкового розпізнавання об'єктів або тексту, що 
впливає на надійність системи 

Залежність від 
освітлення 

Використання оптичних методів може бути вразливим до змін 
освітлення. Зміни в яскравості чи тіні можуть вплинути на точність 
розпізнавання об'єктів та тексту 

Обмежена реакція 
на динамічні зміни 

В тих випадках, коли оточення змінюється дуже швидко, 
наприклад, при великій кількості рухомих об'єктів, використання 
статичних методів може призвести до недостатньої адаптації та 
неефективності робота 

Обмеження в 
роботі з текстовою 
інформацією 

Попри те, що аналіз тексту може бути ефективним, він може 
обмежуватися в розпізнаванні рукописних чи неправильно 
надрукованих текстів, що може створювати проблеми в певних 
сценаріях 

 
З урахуванням цих обмежень, інтеграція різних методів та використання додаткових 

датчиків може допомогти забезпечити більш високу ефективність та надійність системи 
сприйняття мобільного робота в різноманітних умовах [14]. 

Приклад реалізації передачі технологічної інформації про стан мобільного робота всередині 
GUI системи керування представлено на рисунку 1. 

 

 

 

а) б) 
а) Beam інтерфейс; [2] 

б) GUI інтерфейс роботизированної платформи телеприсутствия; [3] 
Рисунок 1 – Приклад реалізації передачі інформації всередині GUI системи керування 

мобільного робота 
 
Виходячи з проведеного аналізу, можливо бачити, що передача технічної інформації не 

тільки обмежує робочій простір який бачить оператор, а також не дозволяє передавати всю 
інформацію в одному потоці даних з відео. В наслідок цього розробка метода кодування 
технічної інформації про стан мобільного робота в середині статичної картинки, яка є 
елементом потокового відео – є актуальної задачею [15-16]. 



На базі проведеного аналізу побудови та реалізації методів передачі технічної інформації 
про стан мобільного робота, їх переваг та недоліків пропонується реалізувати новий метод 
передачі технічної інформації для автономних роботів на базі можливості кодування цих 
даних у середині зображення. Сутність запропонованого метода представлена на  
рисунку 2.  

 

Рисунок 2 – Структура запропонованого метода передачі технічної інформації про стан 
мобільного робота в зображенні  

 
Як можна бачити з рисунку 2, суть метода полягає в кодуванні технічної інформації про 

стан мобільного робота, або стан датчиків та допоміжної інформації в певному кадрі відео 
потоку. Це по задумці дозволіть  зменшити навантаження на інформаційний поток, та 
дозволить передавати всю необхідну та достатню інформацію не тільки про стан мобільного 
робота, а також про навколішнє середовищє [17].  

Висновки: В ході проведеного дослідження були розглянути наступні методі передачі 
інформації про оточуюче середовище мобільного робота, що включають в себе різноманітні 
техніки обробки зображень та аналізу даних. Враховуючи переваги описаних методів 
машинного зорового сприйняття для передачі інформації про стан мобільного робота 
побудована порівняльна таблиця  їх  недоліків. На базі проведеного аналізу побудови та 
реалізації методів передачі технічної інформації про стан мобільного робота, їх переваг та 
недоліків пропонується реалізувати новий метод передачі технічної інформації для 
автономних роботів на базі можливості кодування цих даних у середині зображення. 
Розроблена структура метода передачі технічної інформації про стан мобільного робота в 
зображенні. Що по задумці дозоліть зменшити навантаження на інформаційній поток, та 
дозволить передавати всю необхідну та достатню інформацію не тільки про стан мобільного 
робота, а також про навколішнє середовищє. 
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