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Недоліки OpenCart: 

- не така велика кількість готових шаблонів порівняно з іншими 

платформами, що може обмежувати дизайн магазину; 

- обмежені можливості з підтримки та оновлення програмного 

забезпечення порівняно з більш великими платформами. 

Висновки. На основі проведеного аналізу можна зробити висновок, що 

вибір CMS для створення інтернет-магазину є важливим кроком для успішного 

онлайн-бізнесу. Кожна з розглянутих платформ має свої переваги та недоліки, і 

важливо враховувати їхню відповідність конкретним потребам та можливостям 

бізнесу. 
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Анотація: В теперішній час є актуальною проблематика навігації авто-

номних мобільних роботів  на місцевості за відсутності зв’язку GPS, оскільки 

остання є дуже актуальною в цей час в умовах війни, а також техногенних і 

природних катаклізмів. В цей час навігація здійснюється шляхом роботи топо-

логічних зв'язків з координатами об'єктів, котрі можна вважати орієнтирами. 

Виявлення останніх активними випромінюючими засобами дуже часто немож-

ливо, що пов'язано з впливом фону різних місцевостей. Тому для виконання 

різних завдань на незнайомій місцевості при відсутності зв’язку GPS можуть 

використовуватися АМР. АМР повинні виявляти а також розпізнавати різні 
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об’єкти, які можна віднести до орієнтиру. Декілька орієнтирів є базою для ство-

рення системи координат для навігації АМР. Виявлення навігаційних орієн-

тирів на місцевості доцільно проводити пасивними системами (без випроміню-

вання), зокрема, відеокамерами.  

Ключові слова: автономний мобільний робот; орієнтир; методи авто-

номної навігації. 

 

АМР повинні бути здатні самостійно виявити для себе об’єкти, які можна 

віднести до  наземних орієнтирів. Для АМР повинен зробити локальну систему 

координат, де він може здійснювати навігацію. Створені раніше цифрові карти 

місцевості у разы несприятливих умов часто стають непридатними. Створення 

карт потребує багато часу, а іноді і є неможливим в різних умовах. Виявлення 

орієнтирів АМР в умовах впливу організованих та ненавмисних активних завад, 

а також пасивних завад, що обумовлені відбиттям електромагнітних хвиль від 

різних об’єктів, є ускладненим.  Звідси, перевагу отримують невипромінюючі 

бортові системи, тобто, відеокамери. 

В доповіді аналізуються методи співставлення зображень на основі яких 

розробляється інформаційна технологія навігації роботів, а також похибки в 

роботі, які в наслідок цього виникають та способи їх мінімізації. 

Проведено аналіз методів для навігації АМР на основі зображень міс-

цевості, що дає можливість встановити розподіл рішень щодо віднесення зобра-

жень до вибраного типу наземних орієнтирів. 
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