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Сучасний ринок вимагає жорстких умов стосовно точності, швидкості, 

контролю руху товарів, що є вкрай важливим для функціонування технологі-

чних процесів. Ефективність роботи складу в першу чергу залежить від орга-

нізації операцій по прийманню, розміщенню, інвентаризації й відвантаженню 

товарів. Від обраної системи ідентифікації складських об’єктів залежить 

якість проведення складських операцій [1]. Для підвищення ефективності і 

швидкості проведення робочих операцій пропонується розробити модуль іде-

нтифікації, пов'язаний з точністю, якістю та швидкістю зчитування та оброб-

ки інформації про рухомий об’єкт. При цьому досягається зменшення або по-

вне виключення впливу людського фактору.  

До апаратного модуля системи ідентифікації складських об’єктів вхо-

дять: контролер, датчик відстані, пристрій моніторингу. Обираємо контролер 

Raspberry Pi Model B для керування датчиком відстані та ідентифікації (HC-

SR04) [2]. На рис. 1 представлена макетна схема системи ідентифікації склад-

ських об'єктів.  

 

Рисунок 1 – Схема системи ідентифікації 
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Для здійснення моніторингу датчиків ідентифікації використовуємо при-

стрій UniPing server solution v4/SMS (рис.2). 

 

 
Рисунок 2 – Зовнішній вигляд UniPing server solution v4/SMS 

 

Підключені датчики дозволяють відслідковувати робочу ситуацію на 

складі, а вилучене керування дозволяє включити необхідну систему без фізи-

чної присутності (рис. 3). 

 

 

Рисунок 3 – Можливості підключення датчиків 

 

Автоматизація на основі UniPing server solution v4/SMS передбачає вико-

нання логічних правил (LOGIC) та керування зовнішніми пристроями по 

SNMP. Програмна архітектура системи будується за схемою клієнт-сервер 

[3].  

 

Рисунок 4 – Програмна архітектура системи 
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Установлюється з'єднання через socket інтерфейс протокол UDP. Голов-

ними компонентами є «uos_server.ua», що розгортається на Raspberry Pi, ком-

понент «UOSClient» - клієнтська система, що відправляє запити серверу у фо-

рматі JSON. Система формує команди: з'єднання із сервером; сканування ван-

тажу; виміру поточної відстані (рис. 5).  

 

                               
 

 

Рисунок 5 – Команди з'єднання із сервером, сканування вантажу, виміру по-

точної відстані 

 

Апаратний модуль системи ідентифікації складських об'єктів дозволить 

ефективно проводити безперервний моніторинг вантажу та логістичних опе-

рацій. Спроектована програмна архітектура й складена система команд взає-

модії між клієнтом і сервером реалізують управління у режимі реального ча-

су, координує роботу елементів апаратного модулю ідентифікації за багатьма 

параметрами одночасно.  
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