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Анотація 
Створення рухомого робота на гусеничному шасі з радіокеруванням, обладнаного набором датчиків та ві-

деокамерою та реалізація на ньому автономної системи збору, аналізу та обробки, збереження даних. Ство-

рення передумов для збору та аналізу відео потоку з бортової веб-камери камери. 
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Abstract 
The rolling robot on crawler with radio creating, equipped with a set of sensors and web-camera and implementing 

an autonomous system for collecting, analyzing and processing, storage data. The preconditions for collecting and 

analyzing of video stream from a onboard webcam camera creating. 

Keywords: web-server, information system, data collection, data analysis, video stream analasis. 

 

Вступ  

Останні десятиліття показують сильний прорив в галузі роботобудування. За основу роботизова-

них платформ беруть мікропроцесорні базиси різного типу складності і, відповідно, з різного рівня 

потенціалом, від восьмирозрядних мікроконтролерів [1], тритцятидворозрядних контролерів [2,3] до 

систем із повноцінними обчислювальними системами на борту [4,5].  

Метою роботи є створення самохідної роботизовано платформи загального призначення, який би 

володів потенціалом комунікації всіма наявними типами інтерфейсів, аналізу та збереження даних в 

реляційній базі даних, можливістю віддаленого керування та роботи з відеопотоком. 

 
Результати роботи 

Структурна схема платформи показана на рисунку 1. На схемі: LT та RT – відповідно лівий та 

правий траки, LSS та RSS – сенсори швидкості лівого та правого траків, Controller – система керу-

вання в основі, якої лежить Raspberry Pi одноплатний коп’ютер, EW – Ethernet WiFi модуль, WC – 

веб-камера, MD – драйвер для керування двигунами, M1 та M2 – двигуни для лівого та правого тра-

ків, R1 та R2 – редуктори для лівого та правого траків. 
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Рисунок 1. Структурна схема самохідної роботизованої платформи 
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Згідно конценції виконання автономного робота з віддаленим керуваням, було прийняте рішення 

реалізації веб-сервера, на якому виконуються всі необхідні алгоритми для керування системами ро-

бота, збору, аналізу та збереження інформації.  

Для віддаленого керування роботом було розробленого два типи клієнтських додатків для керу-

вання роботом із браузера персонального комп’ютера та мобільного пристрою типу смартфон або 

планшет. 

Для реалізації алгоритмів керування роботом було використане наступне програмне забезпечення: 

 Apache – веб-сервер для доступу до сайту. 

 Motion – сервіс для обробки зображення з камери. 

 Webiopi – бібліотека допоміжного функціоналу по роботі з pin'нами Raspberry Pi B+. 

та мови програмування: 

 Python3 – для прикладних програм. 

 Javaspript – скрипти веб-сервісу. 

 HTML (HyperText Markup Language) та CSS (каскадні таблиці стилів) – Зовнішній вигляд сай-

ту. 

 

Перевагою отриманої платформи є потенціал реалізації керування різними процесами залежно від 

інформації отриманої з відеопотоку. Для аналізу відеопотоку в бортову операційну систему інстальо-

вано програмне забезпечення Motion. Motion – це вільне програмного забезпечення з відкритим ко-

дом, що використовується для відео спостереження, розроблене для операційних систем Linux. Воно 

може контролювати відеосигнал від однієї або декількох камер і здатне виявляти рухомі об’єкти і, 

після допрацювання, – розпізнавати форми, кольори та відстані до них. 

 

Висновки 

Основним завданням на даному етапі було забезпечення злагодженої роботи всіх блоків та систем 

згідно авторських алгоритмів, що було досягнуто.  
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