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РЕФЕРАТ 

 

Лебедько I.О. Проектування та моделювання системи керування колісним 

роботом що локалізує на маршруті джерело світла за даними датчиків 

інтенсивності світла - На правах рукопису. 

Пояснювальна записка кваліфікаційної работи здобувача ступеня 

бакалавра: 59 сторінок, 45 рисунків, 3 таблиці, 32 джерела, 4 додатка. 

Звіт містить опис розробки системи керування колісним роботом що 

локалізує на маршруті джерело світла за даними датчиків інтенсивності світла. 

Об’єктом дослідження є система керування роботом, яка дозволяє 

локалізувати на маршруті джерело світла за даними датчиків інтенсивності 

світла. 

Метою кваліфікаційної роботи є створення інтелектуальної системи, яка 

забезпечує локалізацію світла на маршруті, відправку даних про джерело світла 

та пересування згідно маршруту.  

У роботі досліджено застосування сенсорів BH1750 і HC-SR04, 

розміщення сенсорів та вплив на якість навігації. Для обробки вхідних сигналів 

та реалізації логіки керування змодельовано регулятор у середовищі MATLAB 

та Fuzzy Logic Toolbox. У рамках кваліфікаційної роботи реалізовано прототип 

на базі МП Arduino Uno, до якого підключено датчик BH1750, три ультразвукові 

датчики HC-SR04, драйвер двигунів L298N та два мотор-редуктори типу TT 

Motor. Рух робота керується змодельованим нечітким регулятором на підставі 

даних з сенсорів.  

Результати моделювання показали стабільну поведінку при русі по 

маршруту та локалізацію на маршруті джерела світла, своєчасне реагування на 

перешкоди. 

МОБІЛЬНИЙ РОБОТ, ЛОКАЛІЗАЦІЯ ДЖЕРЕЛА СВІТЛА, BH1750, HC-

SR04, MATLAB, ARDUINO. 
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ABSTRACT 

 

Ilya Lebedko. Design and Modeling of a Control System for a Wheeled Robot 

that Localizes a Light Source on a Route Based on Light Intensity Sensor Data – 

Manuscript. 

Explanatory note of the qualification work of a bachelor's degree applicant: 59 

pages, 45 figures, 3 table, 32 references, 4 appendix. 

The report contains a description of the development of a control system for a 

wheeled robot that localizes a light source on a route using data from light intensity 

sensors. The main object of the study is the robot control system, which enables it to 

localize the light source on the route based on data from light intensity sensors. 

The goal of the qualification work is to create an intelligent system that ensures 

stable localization of the light source on the route, transmits light data, and moves 

according to the route. The work investigates the operating principles of the BH1750 

and HC-SR04 sensors, their placement, and their impact on navigation quality. A 

controller was implemented in the MATLAB and Fuzzy Logic Toolbox environment 

to process input signals and realize the control logic. 

As part of the qualification work, a hardware prototype was built based on an 

Arduino Uno, connected to a BH1750 sensor, three HC-SR04 ultrasonic sensors, an 

L298N motor driver, and two TT Motor gear motors. The robot’s movement is 

controlled using signals generated based on sensor data.  

Simulation results showed stable behavior when moving along the route, 

localization of the light source on the route, timely obstacle response, and correct 

operation of decision-making algorithms. 

 

MOBILE ROBOT, LIGHT SOURCE LOCALIZATION, BH1750, HC-SR04, 

SENSOR NAVIGATION, MATLAB, ARDUINO 
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ВСТУП 

 

У сучасних умовах автоматизації та розвитку робототехнічних систем 

важливим завданням є розробка ефективних методів керування мобільними 

платформами та їх можливість взаємодіяти з навколишнім середовищем. Одним 

із перспективних підходів є використання роботів, що обробляють інформацію з 

датчиків та приймати рішення в умовах невизначеності. Даний підхід особливо 

ефективний у складних середовищах, таких як коридори, або любі приміщення 

де традиційні методи навігації можуть виявитися менш ефективними. 

Метою даної кваліфікаційної роботи є проєктування та моделювання 

системи керування інтелектуальним мобільним (ІМ) агентом, який здійснює 

локалізацію на маршруті джерела світла за даними датчиків інтенсивності світла. 

Для збору інформації про оточення використовується датчик світла 

BH1750, який дозволяє локалізувати світло, та три ультразвукові датчики HC-

SR04, розташовані праворуч, ліворуч і спереду, що забезпечують уникнення 

перешкод у просторі. Застосування такого набору сенсорів дає змогу системі 

ефективно здійснювати корекцію траєкторії руху та приймати рішення щодо 

маневрування у складних умовах лабіринту. 

Очікуваним результатом роботи є створення математичної моделі системи 

керування, розробка алгоритму функціонування системи та перевірка 

ефективності запропонованого підходу за допомогою комп'ютерного 

моделювання. 
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1 ПОСТАНОВКА ЗАДАЧІ 

 

Метою даної кваліфікаційної роботи є створення моделі мобільного робота 

охоронця, який, пересуваючись визначеним маршрутом у темному приміщенні, 

здатен виявляти появу джерел світла та фіксувати факт їх наявності. Основним 

критерієм для виявлення таких джерел є різка зміна рівня освітленості, 

зафіксована сенсором, встановленим на платформі робота. 

Управління рухом робота здійснюється за допомогою контролера. Такий 

підхід дозволяє забезпечити гнучке реагування на зміни в навколишньому 

середовищі. 

У процесі виконання роботи передбачається вирішення наступних задач: 

1. Розробити загальну концепцію функціонування охоронного робота. 

2. Вибрати сенсор освітленості, що дозволить з високою чутливістю 

виявляти зміну яскравості в умовах слабкого або нульового освітлення. 

3. Реалізувати нечіткий алгоритм виявлення джерела світла на основі змін 

показників сенсора під час наближення та віддалення від джерела 

світла. 

Реалізація вказаних задач передбачає використання мінімальної кількості 

сенсорів з метою оптимізації схеми та підвищення надійності роботи системи.  

Таким чином, основна задача робота - це виявлення джерел світла в 

темному приміщенні в процесі автономного пересування та фіксація таких подій 

для подальшого реагування. 
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ВИСНОВКИ 

 

У межах кваліфікаційної роботи була розроблена модель системи, та 

прототип автономного мобільного робота-охоронця здатного здійснювати 

патрулювання приміщень та виявляти джерела світла. Прототип системи 

керування роботом побудований на базі мікроконтролера Arduino Uno з 

використанням сенсора освітленості BH1750 та трьох ультразвукових датчиків 

HC-SR04, що розташовані спереду, зліва та справа. Така конфігурація дозволяє 

точно визначати напрямок на джерело світла, а також уникати зіткнень із 

перешкодами під час руху. 

У рамках проєкту також була побудована концептуальна модель у Mental 

Modeler, що описує взаємозв’язки між елементами системи. Системи була 

змоделевана в середовищі MATLAB. Результати моделювання на основі логіки 

нечіткого керування підтверджують доцільність застосування обраного 

сенсорного набору та структури керування для реалізації задач виявлення 

світлових сигналів.  

У перспективі можливим є розширення функціональних можливостей 

системи, зокрема інтеграція додаткових сенсорів, використання більш 

потужного обчислювального модуля зв'язку з іншими роботами, що дозволить 

реалізувати кооперативну поведінку та більш складні сценарії автономної 

роботи в реальному середовищі. 
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