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Розвиток інтелектуальних мехатронних модулів обумовлений появою 

недорогих мікропроцесорів і контролерів на їх базі і спрямований на 
інтелектуалізацію процесів, і в першу чергу – процесів управління 
функціональними перетвореннями і роботою машин та агрегатів. В даний час 
існує декілька платформ для управління фізичними процесами стосовно 
мехатронних модулів. Однак реалізацію апаратної платформи необхідно 
здійснювати на базі перспективних структурних рішень, що відкриті для 
розвитку і мають ієрархічну структуру, таких, як платформа Arduino. 

Тому платформа Arduino стає основним елементом для рішення задач в 
галузі мехатроніки. На основі апаратної платформи Arduino розроблено 
автоматизовану систему управління дозуванням з мехатронним модулем для 
дозуючих пристроїв з елементами пневмоніки, принципову схема якої 
представлено на рис.1. 

 
I – обчислювальний пристрій; II – мехатронний модуль; III – блок управління 

дозуючою системою; 1 – bluetooth-модуль; 2 – платформа Arduino;  
3 – серводвигун; 4 – перемикач пневматичний багатопозиційний;  

VCC – плюс живлення; GND – мінус живлення; Tx, Rx – сигнали управління 
Рис.1. Принципова схема автоматизованої системи управління дозуванням  

 
Система працює наступним чином. Значення норми дозування, що 

програмно задається в обчислювальному пристрої I, передається на bluetooth-
модуль 1 й у вигляді сигналу управління взаємодіє з кодом в пам'яті 
контролера Arduino 2, звідки управляюча дія передається на серводвигун 3, 
який повертає пневмоперемикач 4 на певний кут і з'єднує відповідні канали 
слайдера в блоці управління III, змінюючи частоту подачі пневмоімпульсів до 
дозуючих апаратів. 

На основі принципової схеми (рис.1) розроблено макет автоматизованої 
системи управління дозуванням с мехатронним модулем (рис.2). 



174  ІІРТК-2019 

 
1 – обчислювальний пристрій (смартфон GT-S5660); 2 – перемикач 

пневматичний багатопозиційний ППМ УХЛ-4; 3 – транспортир;  
4 – серводвигун Futaba S3003; 5 – Arduino UNO. 

Рис.2. Макет автоматизованої системи управління дозуванням: 
 

Програмне забезпечення розробленої системи управління складається з 
двох частин. Перша частина включає в себе код взаємодії платформи Arduino 
з виконавчим пристроєм (сервоприводом) і обчислювальним пристроєм, що 
працює на базі операційної системи Android. Друга частина включає в себе код 
для обчислювального пристрою, який являє собою програму-інтерфейс 
управління нормою дозування.  

Код взаємодії Arduino з сервоприводом і обчислювальним пристроєм 
створений у середовищі розробки Arduino IDE на мові С++ (рис.3). 

 
Рис.3. Фрагмент коду взаємодії платформи Arduino  

з сервоприводом і обчислювальним пристроєм 
Код завантажується в пам'ять контролера Arduino для подальшого 

використання в режимі регулювання норми дозування.  
Код обчислювального пристрою або інтерфейс оператора для 

управління нормою дозування створюється в середовищі програмування 
MIT_app.inventor (рис.4).  

 
Рис.4. Розробка програми-інтерфейсу для управління дозуванням 
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Після налагодження програма завантажується і встановлюється на 
мобільний пристрій під управлінням операційної системи Android. 

Програма являє собою структуру взаємодії блоку управління дозуючою 
системою з елементами управління і індикації, які програмно задані 
перемикачем в обчислювальному пристрої. На його кнопках встановлено 
значення кута повороту пневмоперемикача мехатронного модуля (від 300 до 
3300 з нейтральним положенням при 00). Кількість положень перемикача в 
обчислювальному пристрої дорівнює кількості прорізів перфорованого диска 
блоку управління дозуючою системою з елементами пневмоніки в 
радіальному напрямку, тобто шести. В якості управління нормою дозування 
використовується, як вже сказано вище, поворот пневмоперемикача, що 
змінює частоту генерованих пневмоімпульсів. 

Таким чином, розроблений мехатронний модуль базується на апаратній 
платформі Arduino та програмному інтерфейсі для управління дозуванням з 
використанням пневмоперемикача. Застосування модуля можливо в 
галузевому машинобудуванні. Автори впровадили його в системи посівного 
комплексу сільськогосподарської техніки та працюють над впровадженням 
його у системах транспортних машин. 
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