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Розвиток робототехнічних систем вимагає впровадження високоточних 

та адаптивних систем керування, зокрема для маніпуляторів з динамічними 

особливостями. Для підвищення точності позиціонування об’єктів 

дослідження є подальша розробка та практична реалізація інформаційної 

технології системи відеовідстеження, інтегрованої та замкнутою системою 

керування маніпулятором [1-2]. 

Метою роботи є за рахунок розробки структури інформаційної 

технології системи відеовідстеження для керування триланковим 

маніпулятором. 

 

 

Рисунок 3.1 – Структура інформаційної технології системи 

відеовідстеження для керування триланковим маніпулятором 

 



Матеріали конференції КІТ-2025, Харків, ХНАДУ, 25.11.2025 
 

125 

 

Розроблена інформаційна технологія побудована за принципом 

послідовної обробки даних у реальному часі, формуючи замкнутий цикл 

«відеовідстеження – аналіз даних – керування – візуалізація». Ця структура 

дозволяє перетворювати візуальні дані про положення об’єкта у точні 

команди керування. 

Далі розглянемо поетапно структуру інформаційної технології [3-4]. 

На першому рівні структури відбувається захоплення відеопотоку з веб-

камери та попередня обробка. Отримані кадри очищаються від шуму та 

перетворюються у колірний простір HSV. Це забезпечує підготовку 

візуальних даних для подальшої ідентифікації об’єктів [5]. 

Другий рівень відповідає за ідентифікацію та локалізацію. Основною 

системою є підхід відстеження за кольоровими маркерами, які наносяться на 

рухомі елементи маніпулятора. Виконується сегментація кадру та обчислення 

координат центрів (центроїдів) маркерів для отримання 2D-координат. 

Отримані 2D-виміри передаються для обробки за допомогою фільтру 

Калмана [5]. Він використовується для підвищення точності та стабільності 

відстеження в умовах шуму у реальному часі та застосування PID-регулятора, 

що забезпечило мінімізацію помилок відстеження бажаної траєкторії [6].  

На третьому рівні відфільтровані 2D-координати перетворюються у  

Розробка комп’ютерної моделі системи відеовідстеження була виконана 

в середовищі MATLAB, з використанням інструментів Image Acquisition 

Toolbox та Computer Vision Toolbox. 

У статті розроблено та обґрунтовано структуру інформаційної технології 

для високоточного керування триланковим маніпулятором. Вона функціонує 

як замкнутий контур, що поєднує відеовідстеження, аналіз даних та 

формування керуючих впливів у реальному часі. 

Запропоноване рішення використовує відстеження за кольоровими 

маркерами, а для забезпечення високої точності та стабільності в умовах 

шуму застосовує комбінацію фільтра Калмана та ПІД-регулятора. Це 

дозволяє мінімізувати помилки позиціонування та ефективно відтворювати 
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задану траєкторію руху. Працездатність структури підтверджено шляхом 

комп'ютерного моделювання в середовищі MATLAB. Розроблена технологія 

вирішує актуальну задачу підвищення точності динамічних робототехнічних 

систем. 
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