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Комп'ютерні ігри та мультимедіа як інноваційний підхід до комунікації - 2023 / 

Матеріали III Всеукраїнської науково-технічної конференції молодих вчених, 

аспірантів і студентів, Одеса, 28-29 жовтня 2023 р. - Одеса, Видавництво ОНТУ, 

2023 р. – 270  с. 

 

Збірник включає матеріали доповідей учасників конференції, які об'єднані за 

тематичними напрямками конференції. 

Збірник буде корисним як для фахівців і працівників фірм, зайнятих в області 

розробки та просування комп'ютерних ігор, так і для викладачів, магістрів і 

студентів вищих навчальних закладів, які навчаються за напрямами і 

спеціальностями програмного забезпечення, комп'ютерних наук, комп'ютерної 

інженерії, прикладної математики та обробки інформації, буде корисним 

професіоналам у сферах гейміфікації, кіберспорту, стрімінгу, віртуальної реальністі, 

доповненої реальністі, штучного інтелекту, машинного навчання, геймдізайну, 

саунддізайну. 

Результати досліджень у збірнику представляють собою своєрідний зріз 

сучасного стану справ в перерахованих галузях знань, який може допомогти як 

фахівцям, так і студентам університетів скласти загальну картину розвитку 

комп'ютерних ігор ы мультимедіа та пов'язаних з ними питань. 

 

Наукові праці згруповані за напрямками роботи конференції та наведені в 

алфавітному порядку прізвищ авторів.  

Матеріали (тези доповідей) друкуються в авторській редакції. 

Відповідальність за якість та зміст публікацій несе автор. 
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This work is devoted to the coverage of BEAM robotics development issues. The author provides a 
comparative analysis between the BEAM robot and a classic mobile robot according to various 
criteria and has developed a BEAM robot scheme based on Arduino Pro Micro using a Solar 
Panel. 
 

BEAM robotics (Biology, Electronics, Aesthetics, Mechanics) is an approach to creating 
minimalist robots that combines a biologically inspired approach with electronics, mechanics and 
aesthetics [1]. BEAM robots are based on the concept of using simple components and tools such as 
solar panels, light sensors, motors and capacitors to create autonomous robots that can interact with 
their environment. One of the main principles of BEAM robotics is the efficient use of energy, 
similar to how nature uses energy for the functioning of living organisms. Research in the field of 
BEAM robotics has the following promising aspects [2,3]: 

- efficient use of resources: BEAM robotics shows how functional robots can be created using 
minimal components and using energy from renewable sources such as solar panels. In the context 
of growing interest in sustainability and energy efficiency, this may have a practical application in 
robotics to create autonomous systems with reduced energy dependence; 

- training and education: BEAM robots have long been used as a tool for training and education, 
as they help to experience and understand the principles of robotics, electronics and mechanics. In 
combination with modern distance learning platforms and virtual reality, BEAM robotics can 
become a powerful tool for learning and practical application of knowledge in the field of robotics; 

- experimental solutions: BEAM robotics promotes a creative approach to robot construction 
and solving real problems. It allows you to experiment with different designs, mechanisms and 
electrical components to create non-standard and innovative robots; 

- application in biorobotics: Insights obtained from the natural mechanisms used in BEAM 
robots can be useful for the development of biorobotics and biologically inspired robots. This can 
contribute to the creation of more adaptive and efficient robots for specific tasks [5-7]. 

An example of BEAM robots developed by the Mark Tilden team is presented in Figure 1. 
 

  
а) б) 

а) insect-like shape [1]; б) QUL [1]. 
Figure 1 – BEAM robot developed by Mark Tilden's team 

 



Table 1 shows a comparative analysis between the BEAM robot and the classical mobile robot 
according to various criteria. 

 
Table 1 – Comparative analysis between the BEAM robot and the classical mobile robot. 

Criterion BEAM Robot Classic Mobile Robot 
Energy supply Use of solar panels and 

renewable energy 
Battery or accumulator 

Number of components Minimal quantity, simple 
components 

Different components for 
different functions 

Reaction to the environment Reacts to changes in light, 
darkness, obstacles 

Can use sensors to detect 
objects 

Mechanical mechanisms Simple mechanical moving 
parts 

Various motors, gearboxes, 
wheels 

Using programming Minimal or no programming Usually requires programming 
to control 

 
Based on the selected criteria presented in Table 1, we will develop the scheme of the BEAM 

robot, which is presented in Figure 2. 
 

 
Figure 2 – Scheme of a BEAM robot based on Arduino Pro Micro using a Solar Panel 

 
A Solar Panel (80x45mm, 5V) is used to power the BEAM robot; the TP4058 module is a 

charging module for lithium-ion or lithium-polymer rechargeable batteries. This module allows the 
battery to be charged from a power source such as a solar panel or DC source. To position the Solar 
Panel according to the sun, it is planned to use the GL5516 sensor and servo motors Servo1, Servo 
2, which allow you to rotate the optimal angle of inclination according to the sun. The engine 
control system (M1, M2, M3, M4) is built on the basis of the MX1508 driver module. The general 
control system, information processing and decision-making system is built on the basis of the 
Atmega32u4 microcontroller (Arduino Pro Micro) [8-12]. 

 
Conclusion. All these factors show that BEAM Robotics can continue to make an important 

contribution to the development of robotics, even in the age of modern technology, helping to shape 
the approach to creating robots that interact effectively with the surrounding world and resources. 
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