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Анотація 

Спроектована автоматизована система управління рухомою платформою є дистанційно керована 

за допомогою інтерфейсу Bluetooth та здатна орієнтуватися і переміщатися у просторі прямокутної 

системи координат.Вона належить до класу об'єктів автоматизованого управління рухомими об’єктами. 

Система побудована на базі Arduino Leonardo.  
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Abstract 
The designed automated control system of the mobile platform is remotely controlled via the Bluetooth 

interface and is able to navigate and move in the space of a rectangular coordinate system. It belongs to the class of 

objects of automated control of moving objects. The system is based on the Arduino Leonardo. 
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Вступ  

В сучасному високотехнологічному суспільстві надзвичайно важливу роль грає бурхливий 

розвиток галузей машинобудування та електротехніки. Зі створенням напівпровідникових технологій 

світ відкрив для себе величезні можливості у галузі робототехніки та електронних обчислень.. Ця 

тенденція також позначилася на формуванні напрямків наукових досліджень. Крім того, для багатьох 

пересічних громадян створення роботів і автоматизованих систем стало хобі, оскільки різновид сфер 

діяльностей, у якіх їх можна застосувати надзвичайно велика. 

 

Результати дослідження 

  У процесі реалізації поставленої мети було розглянуто основну концепцію робототехніки, її 

історію, вплив на сучасний світ та тенденції розвитку на найближче майбутнє. 

При розробці автоматизованої системи управління рухомою платформою було 

проаналізовані сучасні відомі платформи для розробки автоматизованих систем, такі як Raspberry PI, 

STM32 та Arduino.Після ґрунтовного аналізу особливостей і недоліків названих інструментів, 

перевагу було надано Arduino Arduino Leonardo. Для функціонування автоматизованої системи 

рухомою платформою спроектовано модулі, що  забезпечують працездатність об'єкту, для цього 

створено алгоритми роботи автоматизованої системи, зображено блок-схеми та написано програму, 

що реалізує дані процеси.  

Робота модулів передбачає: 

⎯ увімкнення робота; 

⎯ позиціонування себе у точці 0; 0 прямокутної системи координат; 

⎯ очікування сигналу з модуля Bluetooth; 

⎯ сигнал отримано; 

⎯ переведення прямокутних координат у полярні координати (зворотне геодезичне завдання); 

⎯ визначення кількості імпульсів для повороту та переміщення; 

⎯ поворот робота на φ градусів; 

⎯ рух робота на відстань D у сантиметрах; 
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Рис. 1 Блок-схема основного алгоритму роботи 

 



 

Висновки 

Розроблена система працює коректно, точно та швидко. Як удосконалення варто відзначити 

датчики відстані для запобігання зіткненням з перешкодами та створення індивідуального 

програмного забезпечення для зручнішої взаємодії з системою 
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