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BypxnuBuii po3BUTOK pOOOTOTEXHIKM CIPUSB aBTOMATU3aIlli 0aratbox mpoIlie-
CiB TOBCSKACHHOTO XHUTTA. OJHUM 3 BaXJIMBUX HANPSMKIB PO3BUTKY Cy4acHOI po-
OOTOTEXHIKH € JIOCIIHPKEHHS B 00JIaCT1 KEpyBaHHS 1 ONTUMI3AIli TPAEKTOPii PyXy pa-
niokepoBaHuX 00’ €kTiB. ChOTOAHI CUCTEMHU KEPYyBaHHS PaJlOKEPOBAHUMHE 00’ €KTaMH
(CKPO) 3acTOCOBYIOTHCS Y BINCHKOBII, HAYKOBIH, COIliaibHIN cdepax ToIIo.

MeTtoto poOoTH € po3poOKa MOIYJIBHOI CHCTEMH aBTOMAaTUYHOI'O KEpyBaHHs pa-
TIOKEPOBaHUM BI3KOM, sIKa MOBHHHA 3a0e3MeuyBaTH MOXJIUBICTh MIIKIIOYEHHS ca-
MOCTIITHO peali30BaHUX MPOLENyp KepyBaHHS 00’ €KTOM, KOPUTYBAHHS TPAEKTOPii
HOro pyxy TOUIoO.

06’extom nocmipkerHs € CKPO ra 1 ckiagoBi yacTUHH (MOJTYIT).

[TpeameTom pocnipkeHHs B qaHid po6oTi € metoau, anroputmu CKPO; pospo-
Oka ¥ peanizallisi aITOPUTMIB KEPyBaHHS PYXOM PaJllOKEPOBAHOTO 00’€KTa Ta KOPH-
T'YBaHHS OT0 TPa€eKTOPii.

3arajbHOBHU3HAHUM € IO METOJIB KEPYBAaHHS Ha: )KOPCTKE MPOrpaMHe Kepy-
BaHHS, aJaNTUBHE KepyBaHHS, IHTEJICKTyalbHE KEpyBaHHs, HallIBABTOMAaTUYHE (TOO-
TO 32 Y4YacTIO JIIOJIUHN).

B naHiii poboTi Oyle BUKOPUCTOBYBAaTUCS aJaNTUBHE KepyBaHHs. Pobotu 3
aJanTUBHOIO CHCTEMOIO KE€pPYBaHHSI OCHAIEHI CEHCOPHOIO YacTUHOIO. CUTHAIu, 110
NEPENaOThCsl CEHCOpPaMH, aHAJI3YIOThCS 1 3aJ€KHO BIJ PE3yibTaTiB MPUUMAETHCA
pllIeHHs PO MoAANbLII All, Mepexij 10 HACTYMHOI cTajli Aii Towo. B Hamiiil cucremi
IPUCYTHSA CEHCOpHA YacTHHa — web-kamepa, sika Oyae mepenaBaTu KaJapu Ha OJIOK
00poOku Bineomanux. Lleit 610K, po3mi3HABIIM PUCYHOK, Oyje mepeaaBaTd KOOPIu-
HATH Ta HANpPSMOK PyXy Bi3Ka Ta MyHKTY NMPU3HAYEHHS J0 OJIOKY KepyBaHHS PyXOM
Bi3Ka. biok kamiOpyBaHHS BiANOBIAA€ 32 aAC€KBATHICTh PeakKilii Bi3ka HA CUTHAIH Ke-
pYBaHHS B 3aJIS)KHOCTI B1J] XapaKTEPUCTUK MTOBEPXHI, 1O SAKI PyXa€eThCs Bi3OK, PIBHS
3apsAy aKyMyJATOpHHX OaTapei, iHepiii Tomo. [licis onTtumizarii TpaekTopii pyxy
BI3Ka, OJIOK KepyBaHHs pajionepenasaueM uepe3 LPT mopr Oyae HajxcunaTu Biano-
BIJIHI CUTHAQJIM HA paJiioniepeiaBay, SKuid y CBOIO uepry 0e3mocepeiHbO0 KepyBaTUME
BI3KOM.

OTxe, rOJIOBHUM B JIaHii 3a7a4l € po3poOKa aJanTUBHOTO aJITOPUTMY KEpyBaH-
HSl PYXOM BI3Ka, SIKW 3a0e31e4yBaTUMe ONTUMI3aLlI0 TAKOTO PyXY.



	В даній роботі буде використовуватися адаптивне керування. Роботи з адаптивною системою керування оснащені сенсорною частиною. Сигнали, що передаються сенсорами, аналізуються і залежно від результатів приймається рішення про подальші дії, перехід до наступної стадії дій тощо. В нашій системі присутня сенсорна частина – web-камера, яка буде передавати кадри на блок обробки відеоданих. Цей блок, розпізнавши рисунок, буде передавати координати та напрямок руху візка та пункту призначення до блоку керування рухом візка. Блок калібрування відповідає за адекватність реакції візка на сигнали керування в залежності від характеристик поверхні, по якій рухається візок, рівня заряду акумуляторних батарей, інерції тощо. Після оптимізації траєкторії руху візка, блок керування радіопередавачем через LPT порт буде надсилати відповідні сигнали на радіопередавач, який у свою чергу безпосередньо керуватиме візком. 

