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середовища і визначати положення робота на ній (так звана задачаSLAM – 

Simultaneous Localization andMapping).Найбільш поширені два типи СТЗ: на 

основі камер і лазерні системи. 

В результаті спільної роботи вчених UABC (Мексика) і ХНАДУ 

(Україна), розроблена лазерна СТЗ, яка для побудови карти місцевості 

використовує метод динамічної тріангуляції [1].В якості приводу лазера в 

зазначеній СТЗ використовувався кроковий двигун. Для підвищення якості 

роботи СТЗАМР в [2] кроковий двигун заміненосервоприводом на основі 

двигуна постійного струму.Однак при подальшому вдосконаленні приводу 

виникла проблема компенсації дії різних невизначених факторів, зокрема, 

сил тертя. Для вирішення зазначеної проблеми розроблений робастний 

регулятор для сервоприводу системи позиціонування лазера в зазначеній 

СТЗ. 
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ПРОТОТИП РОБОТА САПЁРА НА ПЛАТФОРМЕ ARDUINO 

 

Роботы-сапёры используются для разминирования бомб и других 

взрывоопасных предметов, оставшихся после проведения боевых действий 

или при угрозе террористического акта. В настоящее время разработано и 
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широко используются в армиях разных стран несколько типов мобильных 

роботов-сапёров разных размеров. Однако практика показывает, что для 

разминирования населённых пунктов наиболее целесообразными являются 

сверхлёгкие мобильные роботы. На разработку такого робота направлена моя 

работа.  

Таким образом, целью данной работы является повышение безопасности 

личного состава спецслужб и гражданского населения за счёт роботизации 

процесса разминирования. 

В ходе выполнения работы на основе микропроцессорной платформы 

разрабатывается действующая модель мобильного робота-сапёра. В качестве 

контроллера используется микропроцессорная платформа Arduino Mega. 

Структурная схема робота приведена на рис. 1. 
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Рис. 1. Структурная схема модели робота-сапёра 

 

Оператор получает информацию о положении робота и взрывоопасном 

предмете при помощи системы технического зрения и выполняет 

разминирование при помощи установленного на мобильной платформе 

манипулятора. 

 

 

 

 

 

 


