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Лабораторна робота №1 
Тема. Знайомство з програмним симулятором мобільного робота 

MOBOTSIM. 
 
Мета. Ознайомлення з програмним симулятором мобільного робота 

Mobotsim, а саме особливості створення середовища, отримання показів 
сенсорів, переміщення  та регулярного переміщення мобільного робота, 
отримання практичних навичок зі складання, написання та налагодження 
простих програм для навігації мобільних роботів в невідомому середовищі. 

 
Теоретичні відомості 

 

Для початку роботи із MobotSim виберіть пункт“New” або кнопку .  
Створення середовища. Для створення власного середовища, в якому 

буде здійснюватись навігація мобільного робота, використовуйте об’єкти із 
меню Editing Toolbar, що розміщується у лівій колонці головного меню 
програми.  

​

 
Рисунок 1.1 - Прикладом створення середовища 
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Отримання показів сенсорів. Для того щоб розробити власну програму 
керування роботом, необхідно виконати пункт the BASIC Editor. Першим 
елементом програми, який повинен виконати робот для уникнення зіткнень із 
перешкодами – отримати  покази сенсорів про віддаль до перешкод. Для цього 
можна виконати команду: 

 

s = MeasureRange(0,4,0)       

 

Перший параметр відображає ідентифікатор робота (у наведеному 
прикладі рівний 0), другий параметр – відображає номер сенсора, третій 
параметр рівний 0, якщо немає необхідності у застосування методу Certainty 
Grid. 

Початкову позицію (координати) робота можна задати наступною 
командою (в наведеному прикладі, перший параметр – ідентифікатор робота, 
другий та третій – координати X=13, Y=12.5 і четвертий – орієнтація у 
градусах): 

 

SetMobotPosition(0, 13, 12.5, 0) 

​
Отже код програми матиме вигляд: 
 

          Sub Main​
              SetMobotPosition(0,13,12.5,0)​
              s = MeasureRange(0,4,0)​
          End Sub 

 

Для виконання програми достатньо лише натиснути кнопку Play . 
Для відображення значень змінних можна виконати команду debug.print, як 
наведено у наступному прикладі: 

 

          Sub Main ​
              SetMobotPosition(0,13,12.5,0)​
              s = MeasureRange(0,4,0)​
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          Debug.Print s​
          End Sub 

Переміщення робота. Для переміщення робота необхідно виконати 
команду SetWheelSpeed(0,0,10), яка вказує ідентифікатор робота, швидкість 
лівого та правого колеса. 

Для початку виконання руху робота необхідно вказати команду 
StepForward.  В кожній точці програми, в якій вказується команда StepForward 
симулятор виконує один крок переміщення робота, при цьому крок 
переміщення можна задати командою SetTimeStep: 

 

         Sub Main​
              SetTimeStep 0.1​
              SetMobotPosition(0,13,12.5,0)​
              s = MeasureRange(0,4,0)​
              Debug.Print s​
                   If s < 0.7 Then SetWheelSpeed(0,0,10)​
                   ElseIf s > 0.9 Then SetWheelSpeed(0,10,0)​
                   Else SetWheelSpeed(0,10,10)​
              EndIf​
              StepForward​
         End Sub 

 
Регулярне переміщення. Таким чином, для регулярного переміщення 

мобільного робота необхідно виконати цикл програми, у якому забезпечити 
переміщення робота та його реакцію на покази сенсорів, як наведено у даному 
фрагменті: 

 

         Sub Main​
              SetTimeStep 0.1   ​
              SetMobotPosition(0,13,12.5,0)​
              For t = 1 to 5000 s = MeasureRange(0,4,0)​
              Debug.Print s​
                   If s < 0.7 Then SetWheelSpeed(0,0,10)​
                   ElseIf s > 0.9 Then SetWheelSpeed(0,10,0)​
                   Else SetWheelSpeed(0,10,10)​
              EndIf​
              StepForward​
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              Next​
          End Sub 

 
Даний фрагмент програми наводить процедуру слідування стіні з 

використанням показів одного сенсора (номер 4). 
​

 

Рисунок 1.2 – Результат навігації мобільного робота 

 
Таблиця 1.1 - Варіанти завдань для всіх наступних лабораторних робіт 

№ Діаметр 
платформи 
(Platform 
diameter) 

Відстань 
між 

колесами 
(Distance 
between 
wheels) 

Діаметр 
коліс 

(Wheels 
diameter) 

Ширина 
коліс 

(Wheel 
width) 

Кількість 
сенсорів 
робота 

(Number of 
ranging 
sensors) 
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1.​ 0,5 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
2.​ 0,5 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
3.​ 0,5 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 3 
4.​ 0,5 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
5.​ 0,6 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
6.​ 0,6 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
7.​ 0,6 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 3 
8.​ 0,6 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
9.​ 0,7 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
10.​ 0,7 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
11.​ 0,7 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 4 
12.​ 0,7 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
13.​ 0,8 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
14.​ 0,8 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
15.​ 0,8 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 4 
16.​ 0,8 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
17.​ 0,9 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
18.​ 0,9 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
19.​ 0,9 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 4 
20.​ 0,9 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
21.​ 1 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
22.​ 1 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
23.​ 1 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 4 
24.​ 1 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
25.​ 1,1 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
26.​ 1,1 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
27.​ 1,1 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 4 
28.​ 1,1 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
29.​ 1,2 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
30.​ 1,2 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
31.​ 1,2 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 4 
32.​ 1,2 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
33.​ 1,3 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
34.​ 1,3 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
35.​ 1,3 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 4 
36.​ 1,3 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
37.​ 1,4 м 0,35 м 0,2 м 0,04 м 12 
38.​ 1,4 м 0,3 0,1 0,05 м 5 
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39.​ 1,4 м 0,2 м 0,13 м 0,03 м 4 
40.​ 1,4 м 0,4 0,15 0,05 м 7 
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Лабораторна робота №2 
Тема. Дослідження алгоритмів навігації мобільних роботів. 
 
Мета. Отримання практичних навичок навігації мобільних роботів 

в симуляторі Mobotsim. 
 

ПОСТАНОВКА ЗАДАЧІ 
На основі симулятора мобільного робота MOBOTSIM необхідно 

розробити власний алгоритм управління роботом. 
 

ЗАВДАННЯ ДЛЯ ВИКОНАННЯ ЛАБОРАТОРНОЇ РОБОТИ 
 

1.​В ході виконання лабораторної роботи створити власну 
конфігурацію мобільного робота згідно варіанту завдань: 

 

 

Рисунок 2.1 – Діалогове вікно «Mobot Configuration» 
 

2.​Створити замкнуту карту середовища довільної конфігурації. 
3.​Написати програму, яка забезпечить неперервне переміщення 

робота між протилежними точками карти середовища із використанням 
показів передніх сенсорів. 

4.​Написати програму, яка забезпечить неперервне переміщення 
робота між протилежними точками середовища, при цьому розвернувши 
робота на 360 градусів посередині.  



  
Рисунок 2.2 – Приклад замкнутої карти середовища 

 
5.​Оформити звіт виконання лабораторної роботи, у якому 

представити коди програм, та траєкторії руху роботів згідно пунктів. 
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Рисунок 2.3 – Траєкторія руху робота згідно з умовами середовища та 
написаною програмою 

Контрольні запитання 
 
1.​Поняття мобільного робота? 
2.​Параметри роботів Mobotsim? 
3.​Основні команди стимулятора MobotSim? 
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Лабораторна робота №3 
Тема. Дослідження алгоритмів керування мобільними роботами. 

 
Мета. Отримання практичних навичок навігації мобільних роботів 

в симуляторі Mobotsim. 
 

ПОСТАНОВКА ЗАДАЧІ 
На основі симулятора мобільного робота MOBOTSIM необхідно 

розробити власний алгоритм уникнення зіткнень із перешкодами у 
довільно створеному середовищі. 

 
ЗАВДАННЯ ДЛЯ ВИКОНАННЯ ЛАБОРАТОРНОЇ РОБОТИ 

 
1.​В ході виконання лабораторної роботи створити власну 

конфігурацію мобільного робота. 
2.​Створити замкнуту карту середовища довільної геометричної 

конфігурації. 
3.​Написати програму слідування робота по стіні справа та зліва для 

опису периметру середовища. 
4.​Створити у середовищі кілька перешкод різної форми на шляху 

переміщення робота. 
 

 



Рисунок 3.1 – Приклад замкнутої карти середовища з кількома 
перешкодами різної форми на шляху переміщення робота 

5.​Написати програму, яка забезпечує навігацію двох роботів у 
середовищі, створеному у п.4. 

 

 
Рисунок 3.2 – Приклад замкнутої карти середовища з двома роботами 
 

6.​Написати програму вільного руху (навігації) мобільного робота у 
створеному у п.4 середовищі, при цьому забезпечити уникнення зіткнень 
із перешкодами за рахунок опрацювання показів усіх сенсорів робота. При 
цьому, робот повинен переміщуватись у ті ділянки середовища, де 
відстань між перешкодами більша за діаметр платформи робота. 
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Рисунок 3.3 – Запуск програми  

7.​Оформити звіт виконання лабораторної роботи, у якому 
представити коди програм, та траєкторії руху роботів згідно пунктів. 

 

 
Рисунок 3.4 – Перевірка роботу програми 

 
Контрольні запитання 
 
1.Які ви знаєте способи калібрування камери? 
2.Як здійснюється управління роботом Mobotsim? 
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Лабораторна робота №4 
Тема. Дослідження алгоритмів переміщення мобільного робота до 

цілі. 
 

Мета. Отримання практичних навичок у розробці програмних 
засобів навігації мобільних роботів до цілі. 

 
ПОСТАНОВКА ЗАДАЧІ 

На основі симулятора мобільного робота MOBOTSIM необхідно 
розробити власний алгоритм та програмний модуль керування мобільним 
роботом, який забезпечить безперешкодне переміщення мобільного 
робота до заданої цілі. 

 
ЗАВДАННЯ ДЛЯ ВИКОНАННЯ ЛАБОРАТОРНОЇ РОБОТИ 

 
1.​В ході виконання лабораторної роботи створити конфігурацію 

мобільного робота, із параметрами згідно варіанту. 
2.​Створити карту середовища, що містить замкнутий периметр із 

перешкод довільної форми. 
3.​Визначити положення робота у довільній точці на карті 

середовища, а також встановити координати точки призначення для 
переміщення мобільного робота у вигляді мітки симулятора MOBOTSIM 
(об’єкт “Mark”). 

4.​Створити не менше п’яти перешкод довільної форми, що 
розміщені на шляху від початкового положення робота до точки 
призначення. 

5.​Розробити програмні модулі, які забезпечують безперешкодне 
переміщення мобільного робота від точки початкового положення робота 
до точки призначення. Таке переміщення повинна забезпечуватись на 
основі опрацювання сенсорних показів робота. 

6.​Забезпечити тестування виконаного програмного модуля  умовах 
роботи зашумлених сенсорних показів, наближених до реальних. 
Представити у звіті залежність умов коректної навігації мобільного робота 
від рівня зашумленості сенсорних показів (від 1 до 40% від реальних 
показів). 

7.​Оформити звіт виконання лабораторної роботи, у якому 
представити коди програм, та траєкторії руху роботів згідно пунктів 1-6. 

8.​Представити звіт до захисту. Під час демонстрації виконаної 
роботи, забезпечити можливість зміни початкового положення робота та 
точки призначення у довільні позиції на карті середовища. 

 



 
Рисунок 4.1 – Приклад роботаи 

 
Контрольні запитання 
 
1.Параметри роботів Mobotsim? 
2.Основні команди стимулятора MobotSim? 
3.Алгоритмічні принципи розробленого алгоритму навігації робота 

до цілі. 
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