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Актуальність роботи

 Елемент складної мережі фізичних об’єктів the Internet of 
the things

 Дослідження важкодоступних та небезпечних середовищ;
 Військова індустрія, розвідувальні апарати;

 Промислове виробництво, сільсько-господарська сфера, 
побутова сфера, системи забезпечення безпеки, системи 
керування автономними транспортними засобами та ін.

Підзадачі:
 Побудова мапи навколишнього середовища за умови 

нечітких вхідних даних
 Побудова маршруту руху
 Трекінг та пошук об’єктів
 Локалізація та орієнтація у просторі
 Задача керування роботом



Мета роботи:
Розробка та дослідження інтелектуальної 
роботизованої системи, що дозволяє звести до 
мінімуму участь людини в процесі роботи системи.

Об’єкт дослідження:
Складні інтелектуальні роботизовані системи.

Предмет дослідження:
Системи навігації, розпізнавання об’єктів та побудови 
маршруту для складних інтелектуальних 
роботизованих систем.



Постановка задачі

 Розробити та дослідити інтелектуальну роботизовану
систему на основі вже існуючих систем.

 Розробити програмне забезпечення керування 
інтелектуальною роботизованою системою. Програмне 
забезпечення має приймати рішення для виконання 
поставленої задачі на основі даних, що надходять з сенсорів.

 Розробити інтерфейс для постановки задач інтелектуальній 
системі.



Класична схема управління ІРС



Функціональна схема



Програмна архітектура



МОДУЛЬ НАВІГАЦІЇ 
МОБІЛЬНОГО РОБОТА В 
ЛАБІРИНТІ

Шибирин Ігор



Обробка вхідних даних

Дистанція



Побудова мапи за умови нечітких 
вхідних даних

Для роботи з нечіткими даними буде 
використано апарат нечітких чисел.



Оновлення мапи

При отриманні нових даних з датчиків
відбувається оновлення мапи.



Локалізація та орієнтація

Зелений – невідома 
зона;
Чорний – перешкода;
Білий – прохідна зона;
Червоне коло – робот;
Зелена стрілка –
напрямок погляду 
робота.



Результат роботи програми



МОДУЛЬ ПОБУДОВИ 
МАРШРУТУ РУХУ

Литвинюк Антон



Система побудови маршруту руху 
ІРС



Методи побудови мапи 
навколишнього середовища

Метод  декомпозиції

Представлення даних 
при використанні 

методу декомпозиції

Сітка представлення 
даних при 

використанні методу 
декомпозиції

Нейронна мережа 
Кохонена

Набір даних до кластеризації 
нейронною мережею Кохонена та 

після кластеризації



Методи планування маршрутів руху 
інтелектуальних роботизованих систем

Граф видимості

Дорожні мапи

Побудова дорожньої мапи



Методи пошуку найкоротшого 
шляху

Приклад роботи алгоритму D* Приклад роботи 
алгоритму А*



Запропонований алгоритм побудови 
мапи навколишнього середовища

Попередня обробка даних Розширення перешкод



Запропонований алгоритм планування руху 
інтелектуальної роботизованої системи

Класифікація перешкод як окремих об’єктів



Запропонований алгоритм планування руху 
інтелектуальної роботизованої системи

Запропонована модифікація графу видимості

Випадок, коли 
видаляємо ребра

Випадок, коли не 
видаляємо ребра

Запропонована евристика алгоритму А*



Приклад роботи системи побудови 
маршруту руху



Перспективи подальших досліджень

 Оптимізація алгоритму побудови графу 
видимості;

 Використання різних алгоритмів пошуку в 
залежності від поставленої задачі та повноти 
даних про навколишнє середовище.



Метод зсуву середнього 



Колірні схеми



Метод локального бінарного шаблону



Метод CAMShift



Фільтр Калмана



Алгоритм CAMShift з використанням 
фільтру Калмана



Алгоритм програми



Результати роботи



Дякую за увагу!


