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Вступ. З кожним роком, все більше пристроїв стає автоматизованими і керованими. 

Досягається це за допомогою мікропроцесорних технологій, а також механічної частини, яка 

керується за допомогою програмованих пристроїв. Більшість виробничих робочих машин і 

механізмів приводиться в рух електричними двигунами. Двигун разом з механічними 

пристроями (редуктори, трансмісії, кривошипно-шатунні механізми та ін.), утворюють 

електромеханічну систему і служать для передачі руху робочому органу машини, а також 

пристроям керування і контролю.  

В робототехніці електричний привід – це конструктивна єдність електромеханічного 

перетворювача енергії (двигуна), перетворювача напруги та пристрою управління. Двигун 

забезпечує перетворення електричної енергії в механічну. Розвиток високоефективних, 

компактних, економічних приводних систем є пріоритетом для розвитку сучасних 

робототехнічних систем. Сервоприводи широко використовуються в різних областях, в тому 

числі і в робототехніці. Основна їх перевага полягає у високій точності позиціонування та 

високій надійності. 

Метою роботи є розробка мікроконтролерного модуля для керування рухом 

роботизованої мобільної платформи.  

Розробка структурної та функціональної схем модуля керування рухом 

Модуль керування рухом призначений для управління одним приводом колеса 

роботизованої платформи. Привід колеса може бути побудований на кроковому двигуні, або 

з використанням безщіточного мотору. В залежності від типу двигуна буде відрізнятися 

програма керування, але апаратна частина залишається без зміни. В залежності від двигуна 

до модуля керування необхідно підключити різні типи драйверів.  

Беззмінними лишаються також алгоритм та команди керування. Це дає змогу 

уніфікувати значну частину апаратного забезпечення та спростити процес налагодження 

всієї системи. В даній роботі розглянуто використання крокового двигуна в якості приводу 

колес. Структурна схема модуля керування рухом роботизованої платформи показана на 

рис. 1, а. 

Кожен модуль управління має наступні блоки: 

– драйвер мережі RS-485; 

– мікроконтролер; 

– блок індикації; 

– блок оптичної розв’язки; 

– драйвер двигуна; 

– кнопки керування. 

Драйвер двигуна є частиною модуля керування і змінюється в залежності від типу 

двигуна. Підключення кожного драйверу  до мікроконтролера відбувається однаково – із 

застосуванням блоку оптичної розв’язки. Даний блок використовується для захисту 

мікроконтролеру від можливих помилок в процесі комутації, а також для вирівнювання 

електричних сигналів в незалежності від кінцевого пристрою керування. 

Блок індикації використовується для виведення на світлодіодні індикатори інформації 

про поточний стан модуля керування. 
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а)       б) 

Рисунок 1 – Структурна схема модуля керування рухом роботизованої платформи (а); 

функціональна схема модуля керування (б) 

Кнопки керування використовуються для ручного управління пристроєм, наприклад в 

режимі налагодження. Передбачається використання двох кнопок управління: 

– ручна зміна швидкості; 

– перемикання напрямку руху за замовченням. 

Мікроконтролер реагує на натискання кнопок викликом відповідної підпрограми для 

обробки натискання. На структурній схемі передбачено наявність зворотного зв’язку при 

використанні певних драйверів із наявністю датчиків куту обертання валу двигуна. 

Наприклад, можуть використовуватись драйвери двигунів із датчиками Холу для контролю 

поточної швидкості обертів колеса. 

На рис. 1, б показана функціональна схема модуля керування. З наведеної схеми можна 

бачити, що вхідний сигнал надходить до контролера через блок обробки повідомлень. Даний 

блок з’єднаний з промисловою мережею RS-485. Блок обробляє прийняті команди та 

проводить первинну обробку даних: перевіряє контрольну суму, визначає ідентифікатор 

адреси та перевіряє, чи належить отримана команда даному модулю керування. 

Блок прийняття рішень виділяє з отриманого повідомлення такі параметри, як 

швидкість обертів колеса та напрямок руху. Все це відбувається на основі обробки 

інформації в форматі протоколу modbus. 

Висновки. В даній роботі розроблена структурна схема модуля керування рухом 

роботизованої платформи. В структурній схемі передбачено наявність зворотного зв’язку 

при використанні певних драйверів із наявністю датчиків куту обертання валу двигуна. 

Також розроблена функціональна схема модуля керування.  
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