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УПРАВЛЕНИЕ ТРАНСПОРТНЫМ РОБОТОМ ГОЛОСОВЫМИ КОМАНДАМИ 
 
В системах управления современных роботов используется нечеткая логика, поэтому целесообразно 

подавать команды управления роботом на основе нечеткой логики, которая позволит роботам эффек-
тивно выполнять поставленные задачи. В статье рассматривается управление транспортным роботом 
голосовыми командами и моделирование его движения в программном продукте Microsoft Robotics 
Developer Studio. Для моделирование движения транспортного робота использовался язык Visual 
Programming Language (VPL) – среда визуального программирования для создания и отладки приложе-
ний. Для распознавания голосовых команд используется планшетный компьютер или мобильный телефон 
с операционной системы Android с приложением, при помощи которого можно управлять роботом 
с использованием интерфейса Bluetooth. Разработана программа, которая позволит человеку управлять 
роботом с помощью речи. Получена визуальная программа управления движением  транспортного робо-
та. Приведен пример моделирования робота и его траектория движения с использованием голосового 
управления. Разработанная система управления позволяет следовать транспортному роботу от одной 
целевой точки к другой с использованием голосового управления. Задача управления роботом с использо-
ванием голосового управления существенно упрощается, поскольку она практически не требует специ-
альных навыков от оператора. В конечном счете, голосовое управление облегчит использование роботов 
в промышленности, быту и других областях. Управлять можно будет не только роботами, но и другими 
устройствами, имеющими микропроцессорное управление. 
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В настоящее время применение транс-

портных роботов позволяет автоматизиро-
вать задачи по перевозке тяжелых грузов 
(заготовок, деталей, инструмента) в поме-
щениях, в том числе в цехах. Транспортный 
робот можно использовать как платформу 
для инвалидных кресел. Транспортные ро-
боты планируется широко использовать на 
безлюдном производстве в рамках промыш-
ленной революции «Индустрия 4.0». Наи-
более удобно управлять транспортным ро-
ботом с помощью голосовых команд, при 
этом уменьшается усталость оператора, по-
вышается скорость и гибкость передач ко-
манд. Примеры интеллектуальных систем 
управления и транспортных роботов приве-
дены в литературе [1–17]. 

В современных системах управления 
транспортного робота используется нечет-
кая логика, поэтому целесообразно пода-
вать команды управления движением на 
основе нечеткой логики, которая позволит 
роботизированной платформе с заданной 
точностью и минимальной погрешностью 
эффективно выполнять поставленные за-
дачи. 

Целью работы является разработка сис-
тем управления транспортных роботов, ра-
ботающих в недетерминированных услови-
ях на основе нечеткой логики и голосового 
управления. 

Структура предложений, значения фраз 
и морфология речи должны быть запро-
граммированы, в частности, в виде «пра-
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вил» для робота, с последующей передачей 
их через Bluetooth.  

Для распознавания голосовых команд 
используется планшетный компьютер или 
мобильный телефон с операционной сис-
темы Android с приложением, при помощи 
которого можно управлять роботом с ис-
пользованием интерфейса Bluetooth. Кро-
ме голосового управления приложение по-
зволяет управлять роботом с помощью 
кнопок или встроенного акселерометра 
телефона. Например, ползунок позволяет 
управлять скоростью робота. Две кнопки 
используются для включения передних и 
задних фар робота. В качестве индикации 
используется мигающая подсветка, когда 
телефон подключен к роботу, и стрелки, 
которые показывают направление движе-
ния робота. 

Моделирование движения транспортного 
робота с голосовым управлением выполня-
лось в программной среде Microsoft Robot-
ics Developer Studio на языке Visual 
Programming Language (VPL). VPL – среда 
визуального программирования для созда-
ния и отладки приложений. 

Язык визуального программирования 
Microsoft Robotics Developer Studio исполь-
зуется для создания и отладки программных 
приложений для роботов, позволяет моде-
лировать 3D-движение робота в виртуаль-
ном пространстве, используя технологию 
NVIDIA PhysX, что позволяет использо-
вать современную физическую модель, 
также этот язык имеет упрощенный дос-
туп к датчикам и исполнительным меха-
низмам робота и поддерживает несколько 
языков, включая С#, Visual Basic, .NET, 
JScript и IronPython. Но у данного языка 
VPL также имеется существенный недос-
таток: нет учета и поддержки реальной 
среды эксплуатации, при управлении 

транспортным роботом используется толь-
ко его моделирование, которое может не 
полностью совпадать с реальным прототи-
пом. Чем точнее модель, тем больше на-
строек в программе она требует. 

Многоуровневая система управления 
имеет верхний и нижний уровни управле-
ния. Верхний уровень управления – интел-
лектуальный. Нижний – исполнительный. 
Управление скоростью вращения колес на 
нижнем уровне осуществляется при помощи 
микроконтроллера, который формирует вы-
ходные сигнала широтно-импульсной мо-
дуляции (ШИМ). Два колеса управляются 
независимо друг от друга. Скорость движе-
ния робота пропорциональна ШИМ-сигналу 
и зависит от величины момента сопротив-
ления.  

Фотоэлектрический датчик углового пе-
ремещения, расположенный на валу колеса 
робота, представляет собой диск с двадца-
тью отверстиями (с одной стороны распо-
ложен инфракрасный диод, а с другой – ин-
фракрасный фото-транзистор). С помощью 
данного датчика возможно рассчитывать 
скорость вращения колес при использова-
нии таймера микроконтроллера. 

Если одно колесо не вращается, зная 
перемещение второго колеса, можно опре-
делить угол поворота и скорость вращения 
колеса. Рассчитав скорость вращения ко-
лес, можно определить скорость движение 
робота.  

Разработана программа, которая позво-
лит человеку управлять роботом с помощью 
речи. Производилась настройка распознава-
ния речи с помощью панели управления 
Windows. Робот выполняет следующие го-
лосовые команды: 

– «Drive Forwards – Движение вперед» – 
установить переменную DrivePower в обоих 
колесах 0.1; 
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– «End Drive – Конец движению» – уста-
новить переменную DrivePower в обоих ко-
лесах 0.0; 

– «Turn Left – Поворот влево» – повора-
чивает робота влево на 45 градусов (с по-
мощью вызова  RotateDegrees); 

– «Turn Right – Поворот вправо» – пово-
рачивает робота вправо на 45 градусов; 

– «Turn Around – Поворот кругом» – по-
ворачивает робота на 180 градусов. 

Использовались три дополнительные ко-
манды: 

– «Begin Learning – Начать обучение» – 
в состоянии обучения робот записывает ко-
манды; 

– «End Learning – Закончить обучение» – 
команда предписывает роботу, чтобы он ос-
тановил запись команд; 

– «Perform Actions – Выполнить дейст-
вия» – если робот получил задачу (и обуче-
ние закончилось), он должен реагировать на 
эту команду, выполнив действия, описан-
ные в задаче. 

Для получения устной команды добавле-
на служба распознавания речи. Выбрали 
распознаватель речи из Servicestoolbox. 
Служба распознавателя речи использует 
грамматики, которые определяют слова 
и фразы. Для настройки грамматики ис-
пользовался распознаватель речи Guiservice. 
Вышеназванные голосовые команды добав-
лены в словарь, оставляя семантическое по-
ле Semantic Value пустым, как показано 
на рис. 1. 

В результате после обучения робота го-
лосовым командам получена визуаль-
ная программа управления движением 
транспортного робота, которая показана 
на рис. 2. 

После обучения робота он выполняет го-
лосовые команды в виртуальном простран-
стве в программной среде VPL Microsoft 
Robotics Developer Studio.  

На рис. 3 показан пример моделирования 
робота и его траектория движения с исполь-
зованием голосового управления. 

 

 

Рис. 1. Словарь голосовых команд 
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Рис. 2. Пример визуальной программы управления движением транспортного робота 

 

Рис. 3. Пример моделирования движения транспортного робота  
с использованием голосового управления

Разработанная система управления по-
зволяет следовать транспортному роботу 
от одной целевой точки к другой с исполь-
зованием голосового управления. Таким 
образом, данную систему управления 
можно использовать для перемещения из-
делий на роботозированных платформах. 

Задача управления роботом с использованием 
голосового управления существенно упроща-
ется, поскольку она практически не требует 
специальных навыков от оператора. В конеч-
ном счете, голосовое управление облегчит 
использование роботов в промышленности, 
быту и других областях. Управлять можно 
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будет не только роботами, но и другими уст-
ройствами, имеющими микропроцессорное 
управление. При управлении несколькими 
объектами нужно задавать адрес объекта, ко-
торый будет выполнять команду также с ис-
пользованием голосового управления. 
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Transport Robot Control by Voice Commands 
 
Fuzzy logic is used in control systems of modern robots, so it is advisable to submit robot control commands based 

on fuzzy logic, which will allow robots to effectively perform the tasks set. The paper discusses the transport robot 
control by voice commands and the procedure of its movement modeling in the software product Microsoft Robotics 
Developer Studio. To simulate the movement of the transport robot, the Visual Programming Language was used; it is 
a visual programming environment for creating and debugging applications. To recognize voice commands, you use 
a tablet computer or a mobile phone with an Android operating system with an application that allows you to control 
the robot using the Bluetooth interface. A program has been developed that will allow a person to control a robot 
through speech. A visual program for controlling the movement of the transport robot has been obtained. An example 
of robot simulation and its trajectory with the use of voice control is given. The developed control system allows to 
follow the transport robot from one target point to another using voice control. The task of controlling the robot using 
voice control is greatly simplified, since it practically does not require special skills from the operator. Ultimately, 
voice control will facilitate the use of robots in industry, everyday life and other areas. It will be possible to control 
not only robots, but also other devices that have microprocessor control. 

 
Keywords: voice commands, transport robot, control, simulation. 

 

Получено: 12.09.2017 

 
 
 




