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Предметом данного исследования является возможность телеуправления 
роботизированным устройством с использованием технологий виртуальной ре-
альности. Дан анализ технологий интеллектуальных систем управления и рас-
смотрены примеры реализации использования технологий виртуальной реально-
сти в телеробототехнике, благодаря чему выделены общая структура системы 
удаленного управления и основные проблемы в рамках реализации настоящего 
проекта. На основе проведенного анализа разработана и реализована универсаль-
ная программно-аппаратная платформа телеуправления на платформе Unity. 
Представлена архитектура приложения и реализована система управления выбо-
ром направления перемещения роботизированной единицы с использованием 
при этом одного из VR-контроллеров. Подробно рассмотрены реализованные ал-
горитмы получения качественного стереоскопического зрения в устройствах 
виртуальной реальности и методика синхронизация удаленного поворота стере-
опары, а также описана система передачи команд. Проведены эксперименты по 
использованию реализованной системы для проверки соответствия ее необходи-
мым требованиям с целью получения надлежащего качества. Измерено время от-
клика системы и произведена минимизация задержек в канале связи. Разработан-
ное программное обеспечение для телеуправления роботизированной единицей 
при помощи гарнитуры виртуальной реальности обеспечивает возможность 
устойчивого телеуправления удаленной роботизированной техникой. 
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