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Рисунок 1 – Принципова схема логічного контролера 
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СИСТЕМА КЕРУВАННЯ ЕЛЕКТРОПРИВОДОМ ЖАЛЮЗІ 

Робота присвячена проєктуванню системи керування електроприводом жалюзі на основі мікроконтролера 

ESP32 та крокового двигуна. 

Актуальність даної роботи полягає у розробці автоматизованої системи керування електроприводом жалюзі, 

яка поєднує в собі переваги сучасних технологій, таких як IoT, точне позиціонування та адаптивне керування. 

Автоматизовані системи дозволяють не лише підвищити комфорт користувачів, а й заощаджувати енергію за 

рахунок оптимального використання природного світла та запобігання перегріву приміщень. 

Жалюзі є невід’ємною частиною сучасного інтер’єру, забезпечуючи не лише естетичну привабливість, але  

й функціональний контроль над освітленням приміщення. Одним з ключових аспектів при виборі жалюзей для 

користувача є тип системи керування, який визначає зручність використання та функціональні можливості. 



 

 

АВТОМАТИКА ТА ЕЛЕКТРОТЕХНІКА – 2025                                               Всеукраїнська науково-технічна конференція студентів, аспірантів та молодих вчених 

43 

 

Системи керування жалюзей можна умовно розділити на два основні типи: ручні та автоматизовані. Кожен з них 

має свої унікальні характеристики, переваги та сфери застосування. 

Ручні – традиційні та найбільш поширені варіанти управління жалюзями. Класичні варіанти класифікації цієї 

системи представлені у шнурковому механізмі, стрічковому приводі, жердинному механізмі та рукоятковому 

приводі [1]. Характерно вони базуються на механічних принципах та потребують безпосередньої участі 

користувача для зміни положення або кута нахилу ламелей. 

Автоматизовані системи керування представляють собою сучасне технологічне рішення, яке об’єднує 

електромеханічні приводи з різноманітними системами керування. Такі системи забезпечують високий рівень 

комфорту та функціональності. Поряд із тим, існують різні автоматизовані системи, серед яких визначаємо 

дротове і бездротов, смарт-системи і сенсорне керування. Найпростішим серед зазначених варіантів 

розглядаємо дротове керування. Воно передбачає використання кнопок та перемикачів, які підключаються до 

приводу за допомогою кабелю. У свою чергу, бездротове керування базується на зручних радіочастотних 

технологіях за допомогою контролерів дистанційного керування, які дозволяють управляти жалюзями з відстані 

до 30-50 метрів. Актуальними є смарт-системи, інтеграція яких за допомогою мобільного застосунку передбачає 

керування системою жалюзей через пристрої з будь-якої точки світу лише за наявності інтернет-з’єднання. 

Перспективним засобом керування є сенсорне, яке автоматизує роботу жалюзі на основі показників датчиків 

освітлення, температури, вітру або дощу. Вона самостійно реагує на зміни  зовнішніх умов без участі 

користувача. 

Технологічні рішення включають дротові з’єднання (низькавольтні лінії, протокол KNX, інтерфейс RS-485, 

мережі Ethernet) та радіозв’язок (радіочастотні канали, стандарти Zigbee, Z-Wave, Wi-Fi, Bluetooth LE). 

Остаточний вибір технології визначається специфікою завдання, фінансовими можливостями, розміром об’єкта 

та необхідністю взаємодії з наявним обладнанням. 

Структурна схема розробленого пристрою приведена на рис. 1. Вона показує взаємодію між модулями, що 

використовуються в системі задля здійснення керування електродвигуном, відповідальним за позиціонування 

ламелей жалюзей відносно налаштувань, заданих в програмі керування. 

 

Рисунок 1 – Структурна схема системи керування жалюзі 

 

Переміщення жалюзі здійснюється за допомогою крокового двигуна 28byj-48, працюючого від напруги 5В. Він 

дає можливість точного позиціонування ламелей на планці. Система спроєктована під дистанційне, бездротове 

керування через WiFi з’єднання з програмою управління. Користувач здатен як власноруч контролювати жалюзі, 

так і встановлювати налаштування наданих режимів автоматичної роботи. 

Серед модулів було обрано: ESP-WROOM-32[3] (керуючий контролер), BH1750 (I2C датчик освітленості) [4], 

ULN2003 (драйвер управління та живлення кроковим двигуном) [5], 28byj-48 (кроковий двигун).  
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Для керування/налаштування автоматизованої системи була розроблена керуюча програма, блок-схему 

алгоритму якої можна побачити на рис. 2 [6, 7].  

 

 

Рисунок 2 – Узагальнена блок-схема алгоритму роботи керуючої програми 

 

Керуюча програма представляє вікно з кнопками налаштувань, де користувач обирає функції і команди. 

Представлені наступні режими: ручне керування (повне відкриття/повне закриття та відкриття/закриття на 

довжину, бажану користувачем); автоматизоване керування по показникам освітленості (закриття/відкриття, яке 

налаштовується користувачем через керуючу програму за допомогою введення верхнього та нижнього лімітів 

освітлення); автоматизоване керування за часом (закриття/відкриття, яке налаштовується користувачем через 

керуючу програму за допомогою введення часових лімітів); асинхронне логування (час, завантаження RAM, рух 

двигуна, ступінь освітленості); налаштування даних WiFi-мережі. 

Висновок. В роботі було розроблено та впроваджено систему автоматизованого керування 

електроприводом жалюзей, яка поєднує в собі сучасні технології, енергоефективність та зручність використання. 

Система базується на модульній архітектурі, що дозволяє легко масштабувати її функціональні можливості. В 

якості основного керуючого елемента обрано мікроконтролер ESP-WROOM-32, який забезпечує високу 

продуктивність, підтримку бездротових технологій (WiFi, Bluetooth) та широкий спектр інтерфейсів для 

підключення периферії. Використання датчика освітленості ВН1750 дозволило реалізувати точний контроль рівня 

світла, а кроковий двигун 28BYJ-48 забезпечив плавне і безшумне позиціонування ламелей. Розроблена система 

може стати основою для подальших досліджень, зокрема впровадження штучного інтелекту для адаптивного 

керування або інтеграції з іншими системами "розумного будинку". 
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СИСТЕМА КЕРУВАННЯ РОБОТА-МАНІПУЛЯТОРА МОДЕЛІ М20П.40.01 

Дана робота присвячена розробці системи керування роботом-маніпулятором моделі М20П.40.01 із 

використанням ПЛК Siemens S7-1500. У процесі роботи буде здійснено аналіз типів маніпуляторів, вибір 

відповідного контролера, розробка функціональної схеми та програмного забезпечення керування. 

Маніпулятори є важливим компонентом сучасних виробничих систем, що широко використовуються в 

промисловості для здійснення різноманітних технологічних операцій. Вони дозволяють автоматизувати різні 

виробничі процеси, підвищити продуктивність праці, забезпечити високу точність операцій та звільнити людину 

від монотонної і фізично важкої роботи в небезпечних умовах [1, 2]. Маніпулятори є основною частиною 

промислових роботів та являють собою керовані механічні руки, здатні відтворювати деякі рухові функції 

людської руки при переміщенні об’єктів у просторі. Використання промислових маніпуляторів забезпечує такі 

переваги:  

‒ підвищення продуктивності технологічних процесів;  

‒ покращення якості продукції;  

‒ зниження частки ручної праці;  

‒ можливість роботи у шкідливих для людини умовах;  

‒ зниження відсотку браку;  

‒ підвищення коефіцієнту використання технологічного обладнання.  

Для модернізації було обрано маніпулятор М20П.40.01 [3]. Він являє собою шестиосьовий промисловий 

робот артикульованого типу, розроблений для виконання складних просторових рухів з високою точністю. 

Кінематична схема маніпулятора побудована за принципом послідовного з’єднання ланок, де кожна наступна 

ланка приєднується до попередньої через обертальний кінематичний зв’язок. Така конструкція забезпечує шість 

ступенів свободи, що дозволяє досягти будь-якої точки в робочому просторі з необхідною орієнтацією робочого 

органу. Загальний вигляд маніпулятора наведено на рис. 1. 

У сучасних умовах автоматизації виробничих процесів роботизовані системи відіграють ключову роль у 

підвищенні продуктивності, точності та безпеки праці. Особливо актуальним є впровадження систем керування на 

базі ПЛК (програмований логічний контролер), які забезпечують гнучкість, надійність та простоту інтеграції в 

промислові процеси. Робота над керуванням маніпулятором за допомогою ПЛК Siemens S7-1500 дозволяє 

отримати практичні навички програмування, розробки алгоритмів керування та проєктування автоматизованих 

систем. 

Для реалізації системи автоматизованого керування роботом-маніпулятором було обрано програмований 

логічний контролер Siemens SIMATIC S7-1500, модель CPU 1511T-1 PN. Цей контролер належить до серії 

технологічних (T-серія), що спеціалізується на задачах керування рухом – саме таких, які характерні для 

маніпуляторів: координоване позиціонування, синхронізація осей, робота з енкодерами тощо. 
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