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Данні об’єкти були опрацьовані та відображені для користувача 
в зрозумілому вигляді. 

Другий модуль умовно можна поділити на 4 під модуля: модуль 
очищення тимчасових файлів, модуль для очищення кешу браузерів, мо-
дуль видалення/виправлення помилок в реєстрі, модуль для видалення зай-
вих файлів після деінсталяції ПЗ. Було розроблено методи для пошуку 
тимчасових файлів, методи для ідентифікації браузерів по хеш сумам 
та пошуку кешу. 

Третій модуль використовується для моніторингу стану роботи ОС 
та апаратної складової. Для цього було створено методи для визначення 
завантаження процесора/відеокарти/мережевої карти, методи для визна-
чення температури роботи та методи для моніторингу запущених процесів. 

Четвертий модуль використовує API VirusTotal та надає користува-
чеві можливість перевірити файл або обраний процес. Для виконання за-
питів була використана бібліотека xNet. Для десеріалізації об’єктів було 
використано бібліотеку Newtonsoft.Json. 

В результаті було розроблено і спроектовано програмний комплекс, 
особливостями якого є представлення інформації в більш докладному ви-
гляді ніж стандартними засобами ОС Windows, створено засоби монітори-
нгу, використано засоби API VirusTotal. Даний програмний комплекс: до-
зволяє автоматизувати збір та обробку інформації, проведення профілак-
тичних мір для забезпечення нормального функціонування комп’ютера 
та операційної системи. 
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Використання мобільних дистанційно керованих роботів знаходить 

застосування у різноманітних предметних галузях, зокрема для задач моні-
торингу оточення [1, 2]. 

Традиційний інтерфейс дистанційного управління мобільними робо-
тами реалізується через використання пультів, джойстиків і графічних ін-
терфейсів десктопних або мобільних додатків. Альтернативним інструмен-
том телекерування є використання голосових команд [3]. 

Використання голосових команд може реалізовуватись двома шляхами: 
1)  жорстке закріплення чітко визначеної дії за конкретною голосовою 

командою (наприклад, «рух прямо», «поворот ліворуч», «рух по колу»); 
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2)  використання складених команд, частини яких задають декілька 
параметрів дії робота (наприклад, «рух прямо чотири метри», «поворот 
на 90 градусів»). 

Другий підхід дозволяє досягти більшої варіативності дій робота при 
меншій кількості заздалегідь закладених у програму управління команд. 

На базі кафедри інформаційних технологій Українського державного 
університету залізничного транспорту, із застосуванням обладнання й тех-
нологій навчально-наукового полігону для апробації рішень в галузі розу-
мних машин та інтернету речей [4], розроблено систему дистанційного 
управління мобільним роботом за допомогою голосових команд. На рис. 1 
наведено архітектуру системи. 

Мобільний робот являє собою колісну платформу з двома опорними 
й двома ведучими колесами, що приводяться в дію моторами-редукторами. 
Управління реалізовано на базі одноплатного мікрокомп’ютера Raspberry 
Pi 3B і драйверу моторів – WAVESHARE. Для визначення довжини прой-
деного шляху, робот обладнано інфрачервоними одометрами. Системи 
управління робота розроблена на мові програмування Python 3 в інтегро-
ваному середовищі розробки PyCharm. Програма управління відповідає 
вимогам щодо вбудованих систем, зберігається у пам’яті Raspberry Pi, ви-
конання програми зініціюється при поданні напруги живлення на мікро-
комп’ютер. 
 

 
 

Рисунок 1 – Архітектура системи 
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Інтерфейс користувача реалізовано у вигляді мобільного додатку для 
операційної системи Android. Програма розроблена на мові програмування 
Java в інтегрованому середовищі розробки IntelliJ IDEA. Додаток інтегровано 
з хмарним сервісом Google Cloud Speech-to-Text, що дозволяє перетворити 
голосову команду, сприйняту мікрофоном телефона, у текст. Отримана 
команда у текстовому вигляді перевіряється додатком на валідність. Пере-
вірена команда передається мобільному роботу з використанням бездрото-
вого зв’язку. Окрім того, додаток має графічний інтерфейс ручного телеке-
рування роботом. 

Бездротовий зв’язок між мобільним додатком та роботом організова-
но за стандартом бездротової передачі даних Wi-Fi. Для передачі конкрет-
ного повідомлення у текстовому вигляді формується TCP-сокет на основі 
введеної у додаток IP-адреси та мережевого порту робота. Після передачі 
повідомлення TCP-сокет закривається. 

Система управління робота підтримує команди «рух вперед», «рух 
назад», «поворот ліворуч», «поворот праворуч», «стоп». Команди руху 
вперед та назад параметризовані значеннями відстаней та швидкостей обе-
ртання коліс робота. Команди повороту ліворуч та праворуч параметризо-
вані значеннями кута повороту. 

У систему закладена можливість створення бази складних команд, 
що задають рух по різноманітним маршрутам, наприклад по трикутнику, 
квадрату чи колу. Маршрут руху по трикутнику реалізується послідовним 
викликом команд «рух вперед один метр», «поворот ліворуч на 120 граду-
сів», «рух вперед один метр», «поворот ліворуч на 120 градусів», «рух впе-
ред один метр», «стоп»; по квадрату – послідовним викликом команд «рух 
вперед один метр», «поворот ліворуч на 90 градусів», «рух вперед один 
метр», «поворот ліворуч на 90 градусів», «рух вперед один метр», «пово-
рот ліворуч на 90 градусів», «рух вперед один метр», «стоп»; по колу – ви-
кликом команди «рух вперед» із різними швидкостями руху для кожного 
з коліс робота. 
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