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Таким образом, в результате эффекта интерференции в плоскости 
изображения образуется чередование ярких и темных областей, иска-

женные наличием дефектов на гладкой поверхности. 
 Метод оптической интерферометрии в силу высокой чувствитель-

ности нашел разнообразные применения в производстве для контроля 
чистоты поверхности, в качестве энкодера линейных перемещений деталей 
станков или заготовок, для контроля прогрева поверхности, для иссле-

дования механических напряжений и т. д. 
 Для получения надежных данных метод требует строгого соблю-

дения постоянства условий измерения. Например, необходимо обеспечить 
постоянство температуры и состава окружающей среды. Поэтому 
контролирующая аппаратура включает в состав множество датчиков  
и регулирующих устройств. Вся система, кроме аналоговой части, 
содержит аналого-цифровые и цифроаналоговые преобразователи, микро-

процессоры и интерфейсы связи, системы визуализации изображений, 
а также соответствующее программное обеспечение. 
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В статье предложено недорогое и компактное решение в виде робота-визитницы 
для малых и средних компаний, участвующих в выставочной деятельности. Представлены 

команда проекта в виде ролевой структуры и отдельные программно-аппаратные 
решения. 
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The article proposes an inexpensive and compact solution in the form of a business 

card robot for small and medium-sized companies participating in exhibition activities.  

The project team is presented in the form of a role structure and individual hardware  

and software solutions. 
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Крупные производственные компании регулярно участвуют в различ-

ных всероссийских и региональных выставочных мероприятиях.  С целью 
выделиться на фоне конкурентов они могут позволить себе купить или 
арендовать эксклюзивные программно-аппаратные решения. Небольшие  
и средние компании в большинстве случаев не могут этого делать. 

Для увеличения эффективности участия малых и средних компаний 
в выставочных мероприятиях командой разрабатывается компактный  
и недорогой робот-промоутер. Данный робот представляет собой устройство, 
состоящее из следующих элементов: 

– основания, способного вращаться вокруг вертикальной оси; 
– несущей части, которая с помощью шагового двигателя и серво-

привода поднимает и опускает визитницу; 
– визитницы (см. рисунок), в которой хранится комплект визиток  

с возможностью их выдачи; 
– блока управления. 
После анализа специализированной литературы [1– 3] был определен 

состав датчиков и двигателей. 
Предусматривается два режима работы робота: динамический  

и статический. 
В динамическом режиме робот выполняет движения по цикли-

ческому алгоритму. Например, поворот основания влево, подъем несущей 
части, спуск несущей части, поворот основания вправо, подъем несущей 
части, спуск несущей части, повтор цикла. Алгоритм движений 
планируется разнообразить. 

При срабатывании ультразвукового датчика (при поднесении ладони 
к нему) включается статический режим – робот замирает, человек берет 
визитку, срабатывает оптический датчик на визитнице, выдвигается 
следующая визитка. После паузы включается динамический режим. 
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3D-модель прототипа визитницы 

Для реализации проекта организована студенческая проектная 
группа, включающая двух 3D-проектировщиков (разработка конструкции 
и внешнего дизайна, 3D-моделирование, 3D-печать отдельных элементов), 
электронщика (разработка схемы управления, изготовление управляющих 
плат, организация сигнальных и силовых цепей, электропитания), двух 
программистов (разработка алгоритма поведения робота, программи-

рование, разработка визуализации эмоций и информации на панели  
для следующей версии робота), монтажника (изготовление отдельных 
узлов, сборка робота, электромонтаж). 

Рабочие прототипы данного робота уже прошли тестирование  
на мероприятиях «КГЭУ-FEST» (Казань, 8 октября) и «День открытых 
дверей КГЭУ» (Казань, 28 сентября). 
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