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АННОТАЦИЯ 

 

В дипломной работе разрабатывается тема «Анализ и моделирование 

методов ориентации автономных подвижных объектов».  

Актуальность выбранной темы обуславливается растущей 

востребованностью мобильных роботов в различных сферах деятельности 

человечества. Роботы все чаще выполняют различные монотонные работы, 

тем самым снижая риск человеческого фактора на производстве. Точное 

знание положения робота является фундаментальной проблемой мобильной 

робототехники. Ведь именно с решения задачи локализации начинается 

процесс навигации. 

Целью работы является разработка метода автономного определения 

координат подвижных автономных объектов. 

Объектом исследования являются мобильные автономные объекты. 

Предметом исследования являются методы и алгоритмы определения 

текущего значения координат. 

В работе рассмотрены датчики, которые могут использоваться при 

навигации мобильного работа, общие проблемы навигации мобильных 

устройств, основы работы метода одновременной локализации и составлении 

карты и его разновидности, реализован собственный метод. 

В результате выполнения дипломной работы была разработана 

программная реализация, которая моделирует определение роботом 

собственного местоположения. 

 

 

 

 

 



 
 

АНОТАЦІЯ 

 

У дипломній роботі розробляється тема «Аналіз та моделювання методів 

орієнтації рухомих автономних об’єктів». 

Актуальність обраної теми обумовлюється зростаючою затребуваністю 

мобільних роботів в різних сферах діяльності людства. Роботи все частіше 

виконують різні монотонні роботи, тим самим знижуючи ризик людського 

фактору на виробництві. Точне знання положення робота є фундаментальною 

проблемою мобільного робототехніки. Адже саме з рішення задачі локалізації 

починається процес навігації. 

Метою роботи являється розроблення методу автономного визначення 

координат місцезнаходження мобільних автономних об’єктів.  

Об'єктом дослідження являються  мобільні автономні об’єкти.  

Предметом дослідження є методи і алгоритми визначення поточного 

значення координат. 

В роботі розглянуті датчики, які можуть бути використані при навігації 

мобільної роботи, загальні проблеми навігації мобільних пристроїв, основи 

роботи одночасної локалізації та складання карти та його різновидів, 

реалізований власний метод. 

В результаті виконання дипломної роботи була розроблена програмна 

реалізація, яка моделює визначення роботом власного розташування. 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

ABSTRACT 

 

The theme «Analysis and modeling of orientation methods for autonomous 

moving objects» is developed in the graduation work. 

The urgency of the chosen theme is conditioned by the growing demand of 

mobile robots in various spheres of human activity. Jobs increasingly perform 

various monotonous works, thus reducing the risk of the human factor in production. 

The precise knowledge of the robot's position is a fundamental problem for mobile 

robotics. After all, from the solution of the localization problem, the navigation 

process begins. 

The aim of the work is to develop a method for the autonomous determination 

of the coordinates of the location of mobile autonomous objects. 

The object of the study are mobile autonomous objects. 

The subject of the study are the methods and algorithms for determining the 

current coordinate value. 

The work considers the sensors that can be used for navigating the mobile 

work, the general problems of navigating the mobile devices, the basis of the method 

of simultaneous localization and the mapping and its variety, and implemented its 

own method. 

As a result of the graduation work, a software implementation was developed 

that simulates the determination of the robot's own location. 
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ВСТУП 

 

На сьогоднішній день тема створення та моделювання роботів є 

актуальною, так як з кожним днем зростає відсоток автоматизованих 

комплексів на заводах і підприємствах. Роботи все частіше виконують 

різноманітні монотонні роботи, тим самим знижуючи ризик людського 

фактору на виробництві. Але скоро до мобільних роботів будете пред'являтися 

нова вимога – універсальність, тобто робот повинен буде не тільки виконувати 

певний невеликий набір завдань, але переміщатися в просторі, адекватно 

реагувати на зміни в навколишньому середовищі. 

Робототехніка широко використовується в різних галузях. Все більшого 

значення в повсякденному житті людини набувають мобільні роботи. Серед 

таких пристроїв особливе місце займають роботи прибиральники, санітари, 

екскурсоводи, помічники по будинку, транспортні пристрої та інші засоби, 

призначені для виконання різних функцій в побутових, виробничих, 

надзвичайних та інших ситуацій. Чим ширша область застосування мобільних 

роботів в промисловості, в військових і рятувальних додатках, в медицині і в 

побуті, тим жорсткішими стають вимоги до їх виконання для конкретних 

завдань. Одні з найбільш актуальних таких вимог відносяться до автономності 

робота і його навігаційним можливостям, зокрема, до орієнтації в просторі. 

Точне знання положення робота є фундаментальною проблемою 

мобільного робототехніки. Адже саме з рішення задачі локалізації 

починається процес навігації. Однак на точність локалізації впливають 

випадкові й систематичні помилки в показаннях датчиків. Тому завдання 

синтезу високоточних алгоритмів обробки інформації датчиків мобільного 

робота для визначення його поточного положення в просторі є актуальною. 

Більшість сучасних реалізацій ділить поставлену задачу на дві основні 

підзадачі: завдання послідовного уточнення карти і завдання перерахунку 

свого положення в просторі. 
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Методики і технології для вирішення поставленого завдання отримали 

назву SLAM (Simultaneous Localization And Mapping). Даний метод є базовим 

для більшості навігаційних систем, так як він надається можливість роботи як 

із відомою картою середовища, так і з повністю невідомою.  

Рішення поставленого завдання лягає на плечі автономного робота, який 

отримує інформацію про зовнішній світ за допомогою датчиків і будує 

гіпотезу про своє місцезнаходження на основі обробки отриманих даних. 

Внаслідок цього рішення обох поставлених підзадач помітно ускладняється 

через те, що датчики мають деяку модель помилки, точно обчислити і 

нівелювати яку в загальному випадку неможливо. Тому роботу необхідно 

постійно коригувати дані про своє становище. Уточнення власних координат 

здійснюється за рахунок обчислення свого положення щодо деяких виділених 

об'єктів. Кожному виділеному об'єкту зіставляється опис, що дозволяє 

ідентифікувати його на кожному кадрі, на якому він присутній. Таким чином, 

SLAM дозволяє знайти автономному мобільному роботу власне 

місцеположення. 

Метою даної роботи являється розроблення методу автономного 

визначення координат місцезнаходження мобільних автономних об’єктів.  

Об'єктом дослідження являються  мобільні автономні об’єкти.  

Предметом дослідження є методи і алгоритми визначення поточного 

значення координат. 
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ВИСНОВКИ 

 

Розробка інтелектуальних мобільних роботів для різних виробничих і 

дослідницьких цілей є важливим і актуальним завданням. Завдання орієнтації 

робота на місцевості є однією з основоположних у робототехніці. 

У роботі було розглянуто кілька найпоширеніших методів SLAM. У 

кожного були виявлені свої переваги та недоліки.  

Під час виконання дипломної роботи, за рахунок комбінації декількох 

рішень методу SLAM, був розроблений  комбіновоаного методу позиціювання 

рухомого автономного об’ктуна місцевості. 

За рахунок комбінації декількох рішень методу SLAM, був 

спроектований власний метод орієнтації на місцевості автономним мобільним 

пристроєм.  

В розробленому методі використовується фільтр частинок Рао-

Блеквелла, як в GMapping і розширений фільтр Калмана, як в EKF-SLAM.  

Все це забезпечує економію пам'яті і зменшення необхідного 

обчислювального ресурсу. 

Оцінка стану автономного мобільного пристрою досягається шляхом 

фільтрації частинок. Кожен елемент карти в кожній частинці може бути 

оцінений з використанням розширених фільтрів Калмана, обумовлених 

позицією частинок робота. А коефіцієнт ваги частинок розраховується для 

визначення ймовірності попадання певної частки в остаточний набір, який 

буде представляти реальне місце розташування. 

Розроблений алгоритм використовує меншу кількість частинок, ніж 

методи, засновані тільки на частотному фільтрі. А помилка початкового 

обчислювати координати орієнтирів зводиться до мінімуму і не накопичується 

з часом. 

Реалізована в дипломній роботі програмна реалізація показує основи 

роботи розробленого алгоритму на мапі уявлень у вигляді точок інтересу 

(орієнтирів). 
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Надалі, при продовженні розробки даного алгоритму необхідно буде 

виконати реалізацію, засновану на сканах досліджуваної території.  

Так як, реалізований програмний продукт працює тільки з даними у 

вигляді числових значень, узятих з існуючого прикладу, то в подальшому 

необхідно буде змоделювати реальну роботу датчиків з власними аналогово-

цифровими перетворювачами. 
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