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Роботы Hiwonder часто оснащаются серво-
приводами Bus Servo, что требует исполь-
зования специализированных визуальных 

языков программирования. Так, Spiderbot можно 
программировать в визуальной среде Bus Servo 
Control, в которой возможно управление каждым 
отдельным сервомотором с последующим постро-
ением алгоритма движения [2].�

Приложение обладает удобным пользователь-
ским интерфейсом, который позволяет легко осу-
ществлять управление Spiderbot даже начинающим 
пользователям. Данный контроллер сервоприво-
дов имеет 10 разъемов для подключения приводов 
и способен контролировать до 40 подключенных 
моторов. Приложение имеет 4 рабочие вкладки, 
первые 3 служат для создания алгоритма движе-
ния, последняя необходима для работы с датчиками 
сервомоторов и их настройки, а также для загрузки 
сразу нескольких программ. Вкладка Spider Mode 
разделена на пять ключевых областей и представ-
ляет собой главное рабочее пространство для про-
граммирования Spiderbot (рис. 1).

Первая область служит для индикации статуса 
подключения робота-паука к приложению. В цен-
тре располагается паук с расставленными на нем 
моторами, каждый из которых имеет индивидуаль-
ный порядковый номер и два настраиваемых пара-
метра: основной параметр определяет положение 
привода в диапазоне от 0 до 1000, а дополнитель-
ный параметр регулирует отклонение от началь-
ной позиции в пределах от -100 до 100. В нижней 
части интерфейса отображаются действия, кото-
рые состоят из определенного количества после-
довательных операций (рис. 2).
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Рис. 1. Вкладка Spider Mode

Внести изменения можно следующими спо-
собами:

1. Изменять цифры в таблице вручную. Дан-
ный вариант подходит при необходимости изме-
нений сразу в нескольких операциях.

2. Выбрав определенную позицию робота, 
изменить положение, перетаскивая ползунок, 
и сохранить изменения, нажав кнопку Update 
action.

Четвертая область вкладки Spider Mode — об-
ласть настройки группы действий, которая предо-
ставляет набор инструментов, обеспечивающих 
гибкое управление группами действий и операци-
ями. Пользователь может добавить готовую груп-
пу действий из 230 возможных, перенести выбран-
ные действия из текущего списка непосредственно 
в контроллер, объединить, запустить, остановить 
и удалить их, обновить значения положения серво-
приводов в списке сведений, сохранить текущую 
группу действий на компьютере.
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В пятой области интерфейса находятся инс-
трументы для управления и калибровки сервопри-
водов. Здесь можно выбрать один или несколько 
сервомоторов, вернуть их значения в исходное по-
ложение, проверить отклонения приводов от за-
данных параметров, сбросить их положение, ус-

тановить отклонения в качестве новых заданных 
параметров или сбросить показания к нулю [1].

Инструменты визуальной среды Bus Servo 
Control делают процесс настройки интуитивно по-
нятным и удобным, позволяя эффективно контро-
лировать выполнение задач.

Рис. 2. Список операций
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