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АНОТАЦІЯ 

Магістерська дисертація присвячена вирішенню актуальної науково-

прикладної задачі створення мобільної гусеничної платформи для 

автоматизованої розвідки та екологічного моніторингу. В роботі обґрунтовано 

необхідність розробки функціонального робототехнічного комплексу, здатного 

виконувати завдання в умовах підвищеного ризику для людини. Основну увагу 

зосереджено на проєктуванні апаратно-програмної архітектури, що поєднує 

автономну навігацію, захищені канали зв’язку та мультисенсорний аналіз 

навколишнього середовища. Загальний обсяг магістерської дисертації склав 154 

сторінок. Дисертація містить вступ, 5 розділів основного тексту та висновки, 39 

ілюстрацій, 44 таблиць та 62 посилань. 

Актуальність теми: застосування автоматизованих інформаційно-

вимірювальних систем у військовій розвідці дозволяє зменшити ризики для 

особового складу, підвищити точність і швидкість отримання розвідувальної 

інформації. Використання гусеничних роботизованих платформ із сучасними 

сенсорами сприяє ефективному проведенню операцій у складних умовах, таких 

як пересічена місцевість або небезпечні зони. Такий підхід забезпечує 

підвищення ситуаційної обізнаності, оперативне прийняття рішень та 

підвищення безпеки підрозділів. 

Мета роботи: вирішити актуальну науково-технічну задачу створення 

мобільної гусеничної платформи для автоматизованої розвідки та екологічного 

моніторингу. 

Завдання: 

1. Провести аналіз сучасних інформаційно-вимірювальних систем та технологій 

їх інтеграції у роботизованій платформі. 

2. Вибрати оптимальні сенсори, модулі збору та обробки даних, що відповідають 

вимогам розвідувальних операцій. 
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3. Розробити програмно-апаратне забезпечення для автоматизованого збору, 

аналізу та передачі розвідувальної інформації. 

4. Провести тестування розробленої системи на гусеничній платформі в умовах, 

наближених до бойових. 

5. Оцінити ефективність системи порівняно з існуючими аналогами та надати 

рекомендації щодо її подальшого вдосконалення. 

Об’єкт дослідження: процес проведення розвідувальних операцій із 

використанням роботизованих платформ. 

Предмет дослідження: автоматизована платформа для проведення 

розвідки. 

Наукова новизна: удосконалено технології розвідувальних операцій 

завдяки інтеграції новітніх сенсорів і алгоритмів обробки даних у роботизовану 

платформу, що дозволило підвищити точність, оперативність та автономність 

системи.  

Практична цінність: розроблено приладову автоматизовану 

інформаційно-вимірювальну систему, яка забезпечує ефективний збір і аналіз 

даних для розвідувальних операцій. Визначено рекомендації щодо вибору 

сенсорів і алгоритмів обробки, що сприяє підвищенню безпеки особового складу 

та покращенню ситуаційної обізнаності. 

Ключові слова: мобільна роботизована платформа, гусеничне шасі, 

автономна навігація, екологічний моніторинг, lidar, slam, lora, gps, onion omega2, 

arduino dock r2, система керування, стартап-проєкт. 
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ABSTRACT 

The master's thesis is devoted to solving the urgent scientific and applied task of 

creating a mobile tracked platform for automated reconnaissance and environmental 

monitoring. The work substantiates the necessity of developing an affordable yet 

functional robotic complex capable of performing tasks in high-risk conditions for 

humans. The primary focus is on designing the hardware-software architecture that 

combines autonomous navigation, secure communication channels, and multi-sensor 

environmental analysis.  

Relevance of the topic: The application of automated information-measuring 

systems in military reconnaissance allows for reducing risks to personnel and 

increasing the accuracy and speed of obtaining intelligence information. The use of 

tracked robotic platforms with modern sensors contributes to the effective conduct of 

operations in complex conditions, such as rough terrain or hazardous zones. This 

approach ensures enhanced situational awareness, operational decision-making, and 

improved unit safety. The total volume of the master's thesis is 154 pages. The thesis 

contains an introduction, 5 chapters of the main text and conclusions, 39 illustrations, 

44 tables, and 62 references. 

Aim of the work: The aim of the work is to increase the efficiency and safety 

of intelligence gathering by an instrumented automated information-measuring system 

based on a mobile tracked robotic platform. 

Tasks: 

1)To analyze modern information-measuring systems and technologies for their 

integration into robotic platforms. 

2)To select optimal sensors, data collection, and processing modules that meet the 

requirements of reconnaissance operations. 

3)To develop hardware and software for the automated collection, analysis, and 

transmission of reconnaissance information. 
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4)To conduct testing of the developed system on a tracked platform in conditions 

approximating combat. 

5)To evaluate the system's effectiveness compared to existing analogues and provide 

recommendations for its further improvement. 

Object of research: The process of conducting reconnaissance operations using 

robotic platforms. 

Subject of research: Automated platform for reconnaissance. 

Scientific novelty: Reconnaissance operation technologies have been improved 

through the integration of state-of-the-art sensors and data processing algorithms into 

a robotic platform, which allowed for increasing the system's accuracy, responsiveness, 

and autonomy. 

Practical value: An instrumented automated information-measuring system has 

been developed, which ensures effective data collection and analysis for 

reconnaissance operations. Recommendations regarding the selection of sensors and 

processing algorithms have been defined, contributing to increased personnel safety 

and improved situational awareness. 

Keywords: mobile robotic platform, tracked chassis, autonomous navigation, 

environmental monitoring, lidar, slam, lora, gps, onion omega2, arduino dock r2, 

control system, startup project. 
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ПЕРЕЛІК УМОВНИХ ПОЗНАЧЕНЬ І СКОРОЧЕНЬ 

ABS (Acrylonitrile Butadiene Styrene) – акрилонітрилбутадієнстирол, 

ударостійкий термопластичний пластик, використаний для друку корпусу. 

ADC (Analog-to-Digital Converter) – аналого-цифровий перетворювач (АЦП). 

COTS (Commercial Off-The-Shelf) – готові до використання комерційні 

компоненти серійного виробництва. 

CPU (Central Processing Unit) – центральний процесор. 

DIY (Do It Yourself) – «зроби сам», аматорське конструювання. 

DMP (Digital Motion Processing) – цифровий процесор обробки руху (вбудований 

у чіпи IMU). 

EEPROM (Electrically Erasable Programmable Read-Only Memory) – електрично 

стирана перепрограмована енергонезалежна пам'ять. 

FOV (Field of View) – кут огляду камери або датчика. 

FPV (First Person View) – вид від першої особи (керування через відеокамеру). 

GPS (Global Positioning System) – глобальна система позиціонування. 

GPIO (General Purpose Input/Output) – інтерфейс введення/виведення загального 

призначення. 

I2C (Inter-Integrated Circuit) – послідовна шина даних для зв'язку між 

мікросхемами. 

IMU (Inertial Measurement Unit) – інерціальний вимірювальний модуль (гіроскоп 

+ акселерометр). 

LiDAR (Light Detection and Ranging) – технологія отримання та обробки 

інформації про віддалені об'єкти за допомогою активних оптичних систем 

(лазерний сканер). 
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LoRa (Long Range) – технологія бездротової передачі даних на великі відстані 

при малому енергоспоживанні. 

MVP (Minimum Viable Product) – мінімально життєздатний продукт. 

NMEA (National Marine Electronics Association) – текстовий протокол зв'язку 

морського та навігаційного обладнання (GPS). 

PETG (Polyethylene Terephthalate Glycol) – поліетилентерефталат-гліколь, 

зносостійкий пластик для 3D-друку. 

PID (Proportional-Integral-Derivative) – пропорційно-інтегрально-

диференціальний регулятор (ПІД-регулятор). 

PWM (Pulse Width Modulation) – широтно-імпульсна модуляція (ШІМ). 

R&D (Research and Development) – науково-дослідні та дослідно-конструкторські 

роботи (НДДКР). 

ROI (Return on Investment) – показник окупності інвестицій. 

ROS (Robot Operating System) – операційна система для роботів. 

SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) – метод одночасної навігації та 

побудови карти місцевості. 

SoC (System on Chip) – система на кристалі. 

SPI (Serial Peripheral Interface) – послідовний периферійний інтерфейс. 

STEM (Science, Technology, Engineering and Mathematics) – наука, технології, 

інженерія та математика. 

SWOT – метод стратегічного планування (Strengths, Weaknesses, Opportunities, 

Threats). 

UART (Universal Asynchronous Receiver-Transmitter) – універсальний 

асинхронний приймач-передавач. 

UGV (Unmanned Ground Vehicle) – безпілотний наземний транспортний засіб. 
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USB (Universal Serial Bus) – універсальна послідовна шина. 

Wi-Fi (Wireless Fidelity) – технологія бездротової локальної мережі. 

Вр – Виробничі (технологічність виготовлення). 

Тр – Транспортні (зручність перевезення). 

Тх – Технічні (параметри роботи). 

Е – Ергономічні (зручність) або Естетичні (вигляд). 

Ор – Організаційні (сервіс, гарантія). 

ДСНС – Державна служба України з надзвичайних ситуацій. 

ШІМ – широтно-імпульсна модуляція.  
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