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ПЛЕНАРНА СЕКЦІЯ 
 

УДК 621.3.052 
Дюков В.О., Савицький М.С., Єрмоленко Б.О., Ушкаренко О.О., д.т.н., проф. 
Національний університет кораблебудування ім. адм. Макарова, м. Миколаїв 

ВИКОРИСТАННЯ МОБІЛЬНИХ РОБОТИЗОВАНИХ ПЛАТФОРМ У НАВЧАЛЬНОМУ ПРОЦЕСІ 

Вступ. Сучасні тенденції розвитку робототехніки свідчать про важливість використання мобільних 

роботизованих платформ у навчальному процесі. Вони дозволяють не лише підвищити рівень практичних знань 

здобувачів вищої освіти, а й інтегрувати сучасні технології автоматизації та штучного інтелекту в освітній процес 

[1, 2]. Застосування таких платформ відкриває можливості для вивчення алгоритмів керування в умовах 

динамічного середовища та знайомства з мультимікропроцесорними системами управління. Як зазначається в 

[3], існують сценарії застосування роботів, які акцентують увагу на поведінковому моделюванні в контексті 

педагогіки, а не лише на виробничих процесах та їхньому моделюванні в певних галузях. Крім того, мобільні 

роботизовані платформи все частіше використовуються для вирішення завдань очищення корпусів суден [4-6]. 

Такі рішення активно використовуються у портових містах, зокрема в Одесі та Миколаєві, для обслуговування 

флоту та промислових об'єктів. Тому використання мобільних роботизованих платформ в навчальному процесі 

дозволить підвищити якість підготовки фахівців та надасть можливість для здобувачів вищої освіти отримати 

необхідні знання та компетенції з проектування, програмування та експлуатації подібних роботів, що підкреслює 

актуальність досліджень в цьому напрямку. Крім того, актуальність дослідження зумовлена тим, що традиційні 

системи управління на базі одного мікроконтролера обмежують можливості використання багатьох датчиків через 

зниження швидкості обробки інформації. Це призводить до підвищення ризику збоїв у критичних ситуаціях. 

Розробка та впровадження багатомікропроцесорних рішень дозволяють подолати ці обмеження та підвищити 

надійність і адаптивність систем керування. Впровадження таких рішень у навчальний процес надає студентам 

можливість засвоїти принципи побудови комплексних систем керування мобільними роботами. 

Метою дослідження є визначення складу актуаторів та сенсорів і розробка блок-схеми 

багатомікроконтролерної системи керування мобільною роботизованою платформою з урахуванням потреб та 

можливостей використання в навчальному процесі. 

Основна частина. Управління рухом мобільної роботизованої платформи здійснюється на основі 

інформації від бортових сенсорних систем, а також зовнішніх джерел, що надходять по радіо- або оптичному 

каналу зв’язку. До складу мобільної роботизованої платформи входять: 

– Чотири реверсивні двигуни з металевою прямозубою передачею; 

– Чотириколісна платформа з роликонесучими колесами; 

– Два ультразвукових далекоміра HC-SR04; 

– Мікроконтролер ATMega16 для опитування датчиків і керування засобами відображення інформації; 

– Мікроконтролер ATmega162 для керування двигунами; 

– Драйвери L293D для керування мотор-редукторами постійного струму; 

– Bluetooth-радіомодем HC-05 для бездротового зв'язку; 

– Інфрачервоний датчик руху HC-SR501; датчик температури DS18B20; 

– П'єзоелектричний перетворювач (buzzer); 

– Світлодіоди для індикації режимів роботи та освітлення (RGB LED); 

– Інфрачервоний приймач RC5 для керування з пульта дистанційного керування; 

– Рідкокристалічний дисплей 16×4; eлектронний компас HMC5883L. 

Зв’язок між мікроконтролерами здійснюється за допомогою інтерфейсу RS232, який забезпечує зручність та 

надійність передачі даних. Кожен мікроконтролер має власну мережеву адресу, що дозволяє чітко визначити 

отримувача керуючих команд через Bluetooth-модем або інфрачервоний приймач. 

На рис. 1 наведено структурну схему системи керування мобільною роботизованою платформою.  

 
Рисунок 1 – Структурна схема системи керування мобільною роботизованою платформою 
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На рис. 2 представлено зовнішній вигляд створених мобільних роботизованих платформ на роликонесучих 

колесах, які використовуються в навчальному процесі кафедри ПЕЕТ НУК ім. адм. Макарова. При цьому 

розроблені роботизовані платформи відрізняються типом використаних роликонесучих колес, складом сенсорної 

системи та комунікаційних модулів. Це сприяє розширенню спектру завдань, що вирішуються в навчальному 

процесі з використанням роботів, зокрема аналіз їх кінематичних моделей, а також дозволяє вивчати різні закони 

управління рухом, в тому числі в середовищі, що динамічно змінюється.  

  
Рисунок 2 – Зовнішній вигляд розроблених мобільних роботизованих платформ на роликонесучих колесах 

 

Також використання розроблених мобільних роботизованих платформ у навчальному процесі кафедри 

програмованої електроніки, електротехніки і телекомунікацій НУК ім. адм. Макарова дозволяє студентам вивчати 

принципи керування платформами з багатьма типами сенсорів. Розглянуті мобільні роботизовані платформи 

надають можливість опановувати методи мультимодального аналізу даних, коли одночасно застосовуються 

датчики різних типів для формування повної картини про навколишнє середовище. Це сприяє розвитку важливих 

навичок в області синтезу алгоритмів управління та програмування мобільних роботів 

Висновки. В результаті проведеного дослідження було розроблено багатомікроконтролерну систему 

керування для мобільної роботизованої платформи на роликонесучих колесах. Запропоноване технічне рішення 

забезпечує підвищення надійності та гнучкості управління завдяки розподілу завдань між двома 

мікроконтролерами. Один мікроконтролер відповідає за зчитування та обробку даних з датчиків, а інший – за 

формування керуючих сигналів для колісних двигунів. Практична значущість роботи полягає у використанні 

багатомікроконтролерної архітектури, яка підвищує стійкість системи керування до збоїв і забезпечує можливість 

автономного або ручного керування навіть за умов часткового виходу з ладу обладнання. Запропонований підхід 

також розширює можливості використання мобільних роботів як навчальних інструментів, що дозволяють 

здобувачам вищої освіти працювати з реальними системами керування та досліджувати різноманітні закони руху. 

Розглянуті мобільні роботизовані платформи можуть бути дооснащені відеокамерами, що дасть змогу 

використовувати їх для досліджень у важкодоступних або небезпечних для людини місцях. Це робить мобільні 

роботизовані платформи ефективним і компактним засобом дистанційного спостереження та 

експериментального навчання. 
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