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Введение. С развитием технологий расширяется область применения роботов и 

автономных транспортных средств. Появляются новые робототехнические 

интеллектуальные агенты, автономно существующие в повседневной жизни людей: 

консультанты в банках и торговых центрах, сервисные роботы в больницах и медицинских 

клиниках, роботы доставщики и дезинфекторы. Использование мобильных роботов в одной 

среде с человеком накладывает высокие требования к их манёвренности, а также к точности 

и надёжности их систем позиционирования. В зависимости от условий использования, 

роботы оснащаются множеством датчиков, отличающихся принципами работы. Под 

каждый сценарий использования разрабатывается система гибридной навигации, в которой 

датчики компенсируют и уточняют друг друга. [1, 2]. Тем не менее на сегодняшний день не 

хватает решений, позволяющих точно детектировать движение объекта в результате 

проскальзывания, при потере сцепления и ошибках управления привода [3, 4]. 

Существующие инерционные датчики накапливают погрешность и требуют периодической 

корректировки. 

 

Основная часть. Целью работы является разработка спекл-корреляционного датчика 

перемещения, компенсирующего проскальзывание колёсных роботов. В рамках работы 

проведён обзор платформ с роликонесущими колёсами, так как они обладают высокой 

манёвренностью и наиболее сильно подвержены проскальзыванию. На основе их 

характеристик составлено техническое задание на разработку датчика перемещения. Среди 

требований к устройству: работа в диапазоне дорожного просвета от 12 до 36 мм, в 

условиях освещённости внутри административных зданий, торговых помещений и 

медицинских учреждений (от 0 до 550 лк), а также возможность использования на роботах, 

движущихся со скоростью до 2 м/с. 

В работе показаны основные аналоги разрабатываемого устройства и результаты 

патентного поиска. Для разработки датчика используется стандартная схема спекл-

интерферометрических измерений, однако расчёт величины смещения выполняется 

методом корреляционного анализа последовательно сделанных цифровых изображений 

спекл-структуры [5, 6]. Благодаря совмещению методов спекл-интерферометрии и спекл-

корреляции возможно использование датчика в широком диапазоне дорожного просвета. 

Для предложенной оптической схемы проведён габаритный и энергетический расчёт, 

смоделирована её работа в среде оптического моделирования в непоследовательном 

режиме. Рассмотрен процесс выбора компонентов, в том числе матричного приёмника 

оптического излучения и устройства обработки информации. 

 

Выводы. В результате работы была собрана оптическая схема предложенного датчика 

в лабораторных условиях, и подтверждена работоспособность метода. Помимо этого, 

собран макет спекл-корреляционного датчика перемещения с использованием интегральной 

схемы компьютерной мыши ADNS-2051. Написаны тексты программ для визуализации 

работы датчика на компьютере и считывания результатов измерения внешним 

микроконтроллером. Описаны ограничения макета и требования к интегральной схеме для 

обработки данных с датчика. 
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