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ЗАГАЛЬНА ХАРАКТЕРИСТИКА РОБОТИ 

 

 

Актуальність теми роботи. 
З розвитком технічного прогресу суспільства, автономні роботи набувають 

все більшої популярності не тільки у виробничих процесах, але і у буденному 

житті. Оскільки роботи такого типу широко використовуються в індустріальних 

аспектах, наприклад для перевірки обладнання, для спеціалізованих місій, які 

можуть бути небезпечними для людського життя. Також застосування 

роботизованих вузлів на виробництвах сприяє досягненню більшої точності 

виготовлення та серійності. А також вони знайшли своє місце в буденному житті 

людини. Для прикладу всім відомий робот пилосос, газонокосарка, робот 

доставщик і тому подібне. 

Автономні мобільні роботизовані платформи уособлюють в собі простоту 

дизайну і механізму здійснення руху, будучи складними механізмами, які здатні 

самостійно приймати рішення у будь – якій ситуації. В більшості випадків 

конструктивно вони схожі один на одного, але є відмінності у типі керуючих і 

приводних механізмів. 

Приводні механізми у роботизованих платформ бувають: колісного, 

гусеничного, роликового, і ричагового типу. 

В якості керуючих механізмів можуть виступати велика різновидність 

типів давачів. А саме оптичні давачі відстані, лазерні давачі відстані, POV 

камери, ультразвукові сенсори, сенсори напруженості магнітного поля і т.д. 

Мета роботи: 

Розробка інформаційної системи роботизованої платформи для 

переміщення у невизначеному просторі використовуючи колісний приводний 

механізм та групу оптичних давачів відстані різних діапазонів роботи. 

Об’єкт дослідження: 

Технології розробки інформаційних систем роботизованої платформи на 

оптичних давачах відстані та основи алгоритму пересування роботизованих 

платформ. 

Предмет дослідження: 

Моделі, методи та засоби розробки інформаційних систем роботизованої 

платформи на базі оптичних давачів відстані. 

Методи дослідження: 

Аналітичний, математичний, економічно – статистичний, 

експериментально – ігровий. 

Наукова новизна отриманих результатів: 

 На основі проведеного аналізу аналогічних розробок роботизованих 

платформ було запропоновано нову модель для здійснення переміщень у 

невизначеному просторі, яка побудована на базі оптичних давачів відстані 

різних робочих діапазонів вимірювання; 

 Розроблено алгоритм руху, використовуючи дві пари оптичних давачів 

відстані і трьох давачів з меншим діапазоном вимірювання; 



4 
 

 Запропоновано керування швидкістю обертання двигуна постійного 

струму за допомогою керування напругою, використовуючи схему з 

транзистором MOSFET. 

Практичне значення отриманих результатів: 

Розроблено інформаційну систему роботизованої платформи для 

переміщення у невизначеному просторі у якій було застосовано алгоритм роботи 

за допомоги групи оптичних давачів відстані, яка може використовуватися для 

реальних автономних моделей. 

Структура роботи: 

Робота складається з розрахунково-пояснювальної записки та графічної 

частини. Розрахунково-пояснювальна записка складається з вступу, 6 частин, 

висновків, переліку посилань та додатків. Обсяг роботи: розрахунково-

пояснювальна записка – 124 арк. формату А4, графічна частина – 7 аркушів 

формату А1. 

 

ОСНОВНИЙ ЗМІСТ РОБОТИ 

 

У вступі розглянуто актуальність і перспективи використання 

роботизованих платформ. 

В 1 розділі розглянуто конструктивні рішення, які було використано в 

інших аналогічних по використанню розробках, а також аргументування 

доцільності використання тих чи інших конструктивних рішень при розробці 

даної роботизованої платформи. Були проведені кінематичні розрахунки 

приводного механізму. 

У 2 розділі було проведено математичне моделювання в середовищі 

MatLab запропонованого алгоритму пересування роботизованої платформи. У 

середовищі SolidWorks було проведено перевірку на міцність основних і 

конструктивно проблемних елементів. Також на основі отриманих результатів 

було запропоновано зміни, які мають повністю усунути знайдені проблеми. 

У 3 розділі було огляд електронної бази використаної для розробки 

інформаційної системи роботизованої платформи. Був здійснений 

аргументований вибір типу давачів, керуючих пристроїв, і мікроконтролера. 

Також було проведено розрахунок бюджету похибок основного вимірювального 

вузла. Запропоновано використовувати керування швидкістю обертання двигуна 

постійного струму за допомоги напруги використовуючи схему на основі 

MOSFET. І демонстрування розробленого коду ініціалізації і узгодження роботи 

основних вузлів роботизованої платформи. 

В розділі «Обґрунтування економічної ефективності» розглянуто 

питання організації виробництва і проведено розрахунки техніко – економічної 

ефективності проектних рішень. 

В розділі «Охорона праці та безпека в надзвичайних ситуаціях» 

розглянуто оцінку стійкості роботи інформаційної системи роботизованої 

платформи для переміщення у невизначеному середовищі до дії 

електромагнітного імпульсу ядерного вибуху; та організація і проведення 
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досліджень з оцінки стійкості об’єкта, що використовує у своїй діяльності 

інформаційну систему роботизованої платформи, в НС. 

В розділі «Екологія» було розглянуто методи і засоби захисту 

навколишнього середовища, які застосовується на приладобудівних 

підприємствах. А також екологічна цінність роботизованої платформи. 

 

ВИСНОВКИ 

 

Основним завданням даної роботи була розробка інформаційної системи 

роботизованої платформи для переміщення у невизначеному просторі, а отже 

проведено аналіз аналогів даної тематики, і використовуючи досвід різних 

прототипів було запропоновано власний варіант розробки для вирішення 

поставлених задач. 

Для перевірки роботоздатності роботизованої платформи проведено 

дослідження як алгоритму в середовищі MatLab так і конструктивних елементів 

на міцність в середовищі SolidWorks. 

І також було запропоновано принципову схему для керування основними 

вузлами роботизованої платформи, яку можна буде використовувати і для інших 

схожих рішень. 
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АНОТАЦІЯ 

 

Смолюх І.І., Інформаційна система роботизованої платформи для 

переміщення у невизначеному просторі. 

Дипломна робота магістра. 152 – Метрологія та інформаційно – 

вимірювальна техніка. Тернопільський національний технічний університет 

імені Івана Пулюя, Тернопіль 2019. 

Дипломна робота магістра присвячена актуальним питанням підвищення 

ефективності, оптимізації та застосування інформаційно – вимірювальних 

систем, орієнтованих на різні предметні області, зокрема, розробці та 

вдосконаленню інформаційної системи роботизованої платформи для 

переміщення у невизначеному просторі.  

В даній роботі розроблена інформаційна система роботизованої 

платформи для переміщення у невизначеному просторі. Розробка алгоритму 

руху роботизованої платформи за допомогою групи оптичних давачів відстані. 

Розроблено схему керування обертанням двигуна постійного струму на основі 

MOSFET. Запропоновано та досліджено математичне моделювання алгоритму 
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руху та міцність конструкції. Розроблено програмне забезпечення, яке реалізує 

зв'язок оптичних давачів відстані із приводними системами роботизованої 

платформи. 

Ключові слова: РОБОТИЗОВАНА ПЛАТФОРМА, ІНФОРМАЦІЙНА 

СИСТЕМА, ОПТИЧНІ ДАВАЧІ ВІДСТАНІ, ДВИГУН ПОСТІЙНОГО 

СТРУМУ, АЛГОРИТМ РУХУ, MOSFET. 

 

ANNOTATION 

 

Smoliukh I.I., Information system of robotic platform for moving in 

indefinite area. 

Master's degree work. 152 – Metrology and information – measuring 

technology. Ternopil Ivan Puluj National Technical University. 

The master’s thesis is devoted to the actual issues of improving the efficiency, 

optimization and application of information and measurement systems focused on 

various subject areas, in particular, to develop and improve information system of 

robotic platform for moving in indefinite area. 

Information system of robotic platform for moving in indefinite area was 

produced in this work. Furthermore, developing an algorithm that can control robotic 

platform by the use of group consists of distance measure unit. Also scheme of control 

of rotation of the DC motor based on the use of MOSFET is developed. Besides 

software that makes connection of moving systems with distance measure unit. 

KEY WORDS: ROBOTIC PLATFORM, INFORMATION SYSTEM, 

DISTANCE MEASURING UNIT, DC MOTOR, MOVEMENT ALGORITHM, 

MOSFET. 


