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ANALYSIS OF LOCATION MEANS OF MOBILE SENSING 

MECHATRONIC SYSTEMS 

Аннотация. Рассмотрены несколько методов очувствления мобильных мехатронных 

систем. На основе анализа особенностей каждого метода произведён выбор оптимального спо-

соба локации мобильной мехатронной системы.  
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Abstract. Several methods of sensing mobile mechatronic systems are considered. Based on 

the analysis of the features of each method, the choice of the optimal method of locating the mobile 

mechatronic system was made. 
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Важной особенностью современных мобильных мехатронных систем 

(подвижных роботов) является возможность адаптироваться при передвижении 

к незнакомой обстановке, самостоятельно ориентироваться в окружающем про-

странстве.  Для этих целей в состав робота встраивается специальное сенсор-

ное локационное средство очувствления [1], которое, почувствовав тем или 

иным способом состояние среды, передает роботу совокупность сигналов 

управления на приводы, чтобы тот выполнил заданную технологическую опе-

рацию, несмотря на имеющиеся неопределенности во внешней обстановке. 

Создание физических эквивалентов человеческих органов чувств - это одна из 

наиболее сложных проблем, стоящих перед специалистами по робототехнике и 

автоматизации производственных процессов. 

В составе робота сенсорные системы ориентированы на обслуживание 

двух исполнительных систем – передвижения и манипуляции. Это определяет и 

основные требования к сенсорным системам – дальность действия, точность, 

быстродействие и т.д. 

Основными методами очувствления мобильных роботов с точки зрения 

их пространственного расположения являются: 

– ультразвуковые устройства; 

– устройства на основе инфракрасного излучения; 

– устройства лазерной локации. 

Принцип действия данных приборов для определения расстояния до 

объекта схож и основан на измерении временной задержки распространения 

ультразвука (инфракрасного или лазерного излучения) от момента излучения 

до возвращения этого импульса обратно в устройство после отражения от объ-
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екта.  Каждый из этих методов обладает рядом преимуществ и недостатков (см. 

таблицу 1). 

Таблица 1 

Достоинства и недостатки методов очувствления 

Достоинства Недостатки 

Ультразвуковые устройства 

- возможность измерения расстояний 

до сложных поверхностей; 

- небольшие габариты устройства при 

дальности измерения до 6 м. 

- точность показаний значительно за-

висит от условий внешней среды; 

- существенная «слепая зона»; 

- быстродействие 0,1 с. 

Устройства на основе ИК-излучения 

- точность измерений не зависит от от-

ражающей способности объекта; 

- низкое энергопотребление. 

- точность показаний значительно за-

висит от условий внешней среды; 

- существенная «слепая зона»; 

- ограниченный диапазон измерений. 

Устройства лазерной локации 

- большая дальность измерений; 

- регулируемая «слепая зона»; 

- высокая помехозащищенность; 

- высокое быстродействие. 

- некоторое влияние на точность ока-

зывают оптические свойства отра-

жающих поверхностей; 

- относительно высокое энергопо-

требление. 

Целью работы является разработка сенсорного модуля для ориентиро-

вания мобильной мехатронной системы в пространстве промышленных зон.  

Разрабатываемый сенсорный модуль предполагается устанавливать на 

подвижную мехатронную установку, в силу этого наиважнейшим показателем 

системы является быстродействие. При высоких скоростях движения устройст-

ва сенсорный модуль должен произвести необходимое количество измерений 

для определения верного расстояния до препятствий. Условия эксплуатации 

системы могут быть различны, поэтому дальномер должен обеспечивать тре-

буемую точность практически в любой окружающей среде. 

Основываясь на требованиях к системе, оптимально в данном случае ис-

пользовать устройства лазерной локации, так как они имеют самое высокое бы-

стродействие, наибольшую дальность измерений, приемлемую «слепую зону» 

и хорошую помехозащищенность. 
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