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Актуальность, цель и задачи проекта.   

Актуальность: 

 Сегодня логистические системы часто используются. Одним из важных 

направлений является полная автоматизация таких систем. При этом необходимо 

учитывать автоматическую погрузку, сортировку, выгрузку, точную остановку, 

автоматическое распределении по пунктам назначения. При этом одно из направлений – 

сокращение стоимости и времени доставки за счет использования роботов и систем 

автоматизации. Такие компании, как СБЕР, обещают доставку от 20 минут.  

 

Цель проекта 

 Цель - разработка модели автоматизированной логистической системы для  

доставки грузов 

 

Задачи  

В связи с данной целью  необходимо решить следующие задачи: 

 Создание беспилотного робота для склада для автоматического 

терминала. 

 Разработка автоматизированного терминала с манипулятором и с 

автоматической подачей грузов, настройка его взаимодействия с роботом-

доставщиком для осуществления беспрерывной погрузки манипулятора. 

 Создание беспилотного робота-доставщика. 

 Провести испытания модели. 

 

Разработка модели автоматизированной логистической системы  

 Модель автоматизированной логистической системы состоит из следующих 

элементов: складского робота, манипулятор с модулем автоподачи, робота доставщика.  

 

Манипулятор 

Наш манипулятор состоит из пяти моторов и двух блоков ev3 – первый из блоков 

отвечает за работоспособность манипулятора, а второй – за загрузку этого же 
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манипулятора. Манипулятор может поворачиваться вправо и влево относительно 

горизонтали, а также опускаться вверх - вниз по  вертикали. Третий мотор управляет 

захватом робота. Четвертый мотор отвечает за работу конвейера, обеспечивающего 

беспрерывную работу манипулятора. Для более точного поворота стрелы манипулятора 

на нем закреплены 2 датчика касания и применены автоматические алгоритмы 

калибровки положений всех моторов. Второй блок EV3 с помощью мотора загружает на 

конвейер манипулятора грузы, привезенные складским роботом. Обновленная версия 

манипулятора  позволяет перемещать грузы большей массы, до 100 грамм. 

 

 

Рисунок 1. Манипулятор. 

 

Робот доставщик  

Робот выполнен в виде тележки на двух моторах и имеет кузов для перевозки 

грузов. Для ориентирования в пространстве робот использует инфракрасный датчик и 

установленные на поле маяки.  

Робот устанавливает связь с манипулятором и выполняет команды от манипулятора.  

Также на роботе закреплена FPV камера, подключенная к блоку EV3. 
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Рисунок 2. Робот доставщик. 

 

Складской робот 

Складской робот состоит из тележки, собранной из конструктора Lego Mindstorms 

EV3, которая движется благодаря двум моторам. Спереди этой тележки расположен 

захват, позволяющий перемещать грузы. Сзади закреплен блок EV3. Для движения по 

линии используется ПД-алгоритм и 2 датчика цвета.  

 

 

Рисунок 3. Складской робот. 
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Функции модели 

Модель обеспечивает следующие функции: 

Доставка грузов нужного типа складским роботом 

Погрузка груза манипулятором и идентификация груза по цвету 

Навигация робота -доставщика по маякам во время доставки.  

Возможность остановить робота-доставщика оператором,  

Возможность включения и выключения камеры оператором на роботе 

доставщике, чтобы она не перегревалась 

Автоматическая калибровка мобильных роботов; 

Автоматическая калибровка манипулятора; 

Определение типа груза и установка маршрута в робота-доставщика; 

Выгрузка груза в месте в зависимости от цвета груза; 

Организация взаимодействия между тремя роботами; 

Удаленное управление комплексом  (пауза); 

Возможная передача видеоизображения с доставщика. 

 

Принцип действия модели   

Перейду к описанию действий модели представляемого проекта. 

Модель представлена на рисунке ниже. 
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Рисунок 4. Модель системы 

 

Модель создана на основе робототехнического конструктора LEGO Mindstorms 

EV3  

В модели оператор получает запрос на доставку груза и запускает процесс 

доставки определённого груза.  

Складской робот доставляет нужный груз к манипулятору. Груз помещается на 

конвеер.  

Манипулятор загружает груз в робота-доставщика на складе и даёт команду 

роботу на отправку. 
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 Далее робот-доставщик доставляет груз одному из получателей, при этом 

ориентируется по маякам. Особенностью проекта является наличие камеры на роботе-

доставщике, а также 3d печатных деталей для некоторых компонентов проекта. 

Программа написана в среде LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition. 

 

Конструкторская и технологическая часть  модели 

В пунктах, представленных ниже,  будет описана конструкторская и 

технологическая часть. 

1) Манипулятор имеет 2 степени свободы и может перемещать достаточно 

тяжелые грузы ( до 100 грамм) грузы . Датчик цвета зафиксирован на конвейере так, 

чтобы он работал, пока не появится какой либо груз. После достаточного приближения 

датчика цвета к грузу происходит считывание цвета шарика. Для точного перемещения 

стрелы манипулятора  установлены датчики касания. Они обеспечивают точный поворот 

стрелы на 90 градусов. 

2) Робот доставщик имеет 3 степени свободы. Для повышения проходимости 

используются гусеницы, чтобы робот мог преодолевать препятствия. Робот оснащен 

специальным переходником собственной разработки для подключения FPV камеры и 

радиопередатчика.  

 

Разработка программы испытаний  

Программа испытаний включает: 

• Проверка  работы мобильных роботов. 

• Проверка работы автоматизированного терминала в части автоматической 

погрузки и разгрузки разных грузов. Модель позволяет осуществить доставку и 

сортировку грузов в виде шариков в пункт разгрузки. 

В соответствии с программой испытаний проведены испытания, которые подтвердили 

работоспособность модели.   

Выводы 

В рамках проекта представлена модель автоматизированной логистической 

системы, состоящая   из склада с грузами, складского робота, погрузочного устройства с 
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манипулятором, а также робота доставщика. Особенностью проекта является 

орентирование робота-доставщика при помощи маяков на поле.  

В модели оператор получает запрос на доставку груза и запускает процесс 

доставки определённого груза.  

Складской робот доставляет нужный груз к манипулятору. Груз помещается на 

конвеер.  

Манипулятор загружает груз в робота-доставщика на складе и даёт команду 

роботу на отправку. Далее робот-доставщик доставляет груз одному из получателей, при 

этом ориентируется по маякам. Особенностью проекта является наличие камеры на 

роботе-доставщике, а также 3d печатных деталей для некоторых компонентов проекта. 

Цель достигнута, разработана модель автоматизированной логистической 

системы по доставке грузов.  

Дальнейшие задачи 

Дальнейшей задачей является оснащение проекта компьютерным зрением, а также 

построение робота-доставщика на основе Arduino.   



10 
 

Список используемых источников 

1. Большая книга  LEGO MINDSTORMS  EV3.  181 / Лоренс Валк ; *пер. с англ. С.В. 

Черникова+. – Москва : Издательство “э”, 2017. – 408с. : ил – (Подарочные издания. 

Компьютер). 

2. Книга идей LEGO MINDSTORMS EV3.  181 механизм и устройство / Йошихито Исогава 

; *пер. с англ. О.В. Обручева+. – Москва : Издательство “э”, 2017. – 232с. : ил – 

(Подарочные издания. Компьютер). 

3. Филлипов С.А. Робототехника для детей и родителей. -СПБ.: Наука. 

 


