АНОТАЦІЯ
до наукової роботи на тему:
«Розробка мікропроцесорної системи керування квадракоптером-поводирьом»
Шифр: квадракоптер-поводир

Актуальність дослідження. Використання роботів-поводирів дозволяє незрячій людині вдало адаптуватись до соціального середовища, орієнтуватися у міському просторі, виконувати найпростіші побутові дії та безпечно добратись до необхідного пункту призначення, що є актуальним для розвитку інклюзивного освітнього середовища.
Мета дослідження – розробка мікропроцесорної системи для керування квадракоптером-поводирьом для незрячих людей або осіб з вадами зору. Розроблена система допоможе краще адаптуватися в соціальному середовищі та є значно дешевшою за своїх аналогів.
Об’єкт дослідження – чотиримоторний БПЛА (квадракоптер), для якого необхідно розробити систему горизонтальної стабілізації.
Предмет дослідження – архітектура та програмне забезпечення польотного контролера системи.
Завдання:
1. Розробити проєкт мікропроцесорної системи керування квадракоптером-повадирьом.
2. Розробити та відлагодити програмне забезпечення для прошивки мікропроцесорної системи.
3. Провести тестування розробленого програмного забезпечення.
4. Узагальнити результати та надати рекомендації щодо подальших досліджень в цьому напрямку.
Теоретико-методологічну основу дослідження становлять праці з огляду сучасних технологій для полегшення життя незрячих та людей з вадами зору, а саме роботів-поводирів. При підготовці даної роботи було досліджено низку праць зарубіжних фахівців, а саме швейцарських інженерів Mike Allenspach, Yash Vyas, Matthias Rubio, Roland Siegwart, Marco Tognon.
Методи дослідження:
[bookmark: _GoBack]теоретичні: аналіз і синтез наукових праць із проблеми дослідження, узагальнення зарубіжного досвіду;
емпіричні: опис, порівняння, спостереження.
Експериментальна база дослідження: Відокремлений структурний підрозділ закладу вищої освіти «Відкритий міжнародний університет розвитку людини «Україна» Миколаївський інститут розвитку людини.
Наукова новизна і теоретичне значення дослідження полягають у тому, що: розроблено алгоритм програми для стабілізації руху квадракоптера. Запропоновано проєкт мікропроцесорної системи керування квадракоптером-поводирьом, обрано елементну базу для неї та розроблено необхідне програмне забезпечення. Надано рекомендації щодо подальших досліджень в цьому напрямку.
Практичне значення дослідження полягає в тому, що результати та основні положення даного дослідження можуть бути застосовані при удосконаленні нових технологій в робототехніці, що використовуються для осіб з ООП. Це дозволить краще адаптуватися незрячим та особам з вадами зору як в соціальному, так і в інклюзивному освітньому середовищі.
Загальна характеристика роботи: наукова робота складається зі вступу, трьох розділів, висновків, списку використаних джерел та додатків і має загальний обсяг 37 сторінок.
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