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Анотація
   українською: 
Кваліфікаційна робота присвячена моделюванню та створенню прототипу мікроконтролерної системи керування транспортним роботом у складських приміщеннях.

Проведено аналіз існуючих аналогів транспортних роботів та обґрунтовано вибір прийнятого технічного рішення. Побудовано інформаційну модель комп’ютеризованої системи. Розроблено структурну та функціональну схеми системи керування. Вибрано всі її складові компоненти. Основним елементом є мікрокроконтролер Atmel ATmega8535. Розроблено схему електричну принципову прототипу системи керування транспортним роботом. 

Для наочного відображення роботи системи в реальності та взаємодії її компонент один з одним було проведено моделювання прототипу у вибраному середовищі Proteus. Результати симуляції засвідчують, що прототип системи керування транспортним роботом є цілком життєздатним та готовим до використання в реальних умовах функціонування.
англійською:
The qualification work deals with the modeling and creation of a prototype of a microcontroller control system for transport work in warehouses.

The analysis of existing analogues of transport robots is carried out and the choice of the accepted technical decision is substantiated. An information model of a computerized system has been built. The structural and functional schemes of the control system are developed. All its constituent components are selected. The main element is the microcontroller Atmel ATmega8535. The scheme of the electric basic prototype of the control system of the transport robot is developed.

To visualize the operation of the system in reality and the interaction of its components with each other, a prototype modeling was performed in the selected Proteus environment. The simulation results show that the prototype of the transport robot control system is quite viable and ready for use in real operating conditions.
