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АНАЛІЗ СУЧАСНИХ РОБОТІВ ТЕЛЕПРИСУТНОСТІ, ЯК ЛЮДСЬКОГО 
ПОМІЧНИКА 

 
С. В. Шматко 
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14 
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Анотація: У цій статті розглянуто детальну характеристику роботів телеприсутності. 
Описано основні види роботів залежно від їхньої корисності в різних сферах життя, 
включаючи медичні, бойові, побутові, промислові та будівельні, дослідні, та роботи-
телеприсутності. Надано конкретні приклади кожного виду роботів та їхніх особливостей. 
Особлива увага приділена перевагам та недолікам роботів телеприсутності. 

Ключові слова: технологічний розвиток, робот, телеприсутність, соціобот. 
 

ANALYSIS OF MODERN TELEPRESENCE ROBOTS AS A HUMAN ASSISTANT 
 

S. V. Shmatko 
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Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av, 14  
E-mail:  serhii.shmatko1@nure.ua 

Abstract: This article provides a detailed description of telepresence robots. The main types of 
robots are described depending on one's usefulness in various spheres of life, including medical, 
combat, household, industrial and construction, research, and telepresence robots. Specific examples 
of each type of robot and their features are provided. Particular attention is paid to the advantages and 
disadvantages of telepresence robots. 

Keywords: technological development, robot, telepresence, sociobot. 
 

У зв’язку з швидкими темпами розвитку технологій до сучасного рівня та глобалізацією 
перед людством постає проблема у вигляді необхідності обробки великої кількості даних на 
великих дистанціях за маленький термін. При цьому кількість необхідної інформації для 
запам’ятовування та обробки з кожним роком стрімко зростає, що передбачає погіршення 
здатності вільно працювати з нею. Це зумовлює швидкий розвиток розумних роботів та 
поширення їх експлуатації. 

Робот — автоматичний пристрій, що призначений для виконання виробничих та інших 
операцій, які зазвичай виконувались безпосередньо людиною. Для опису автоматичних 
пристроїв дія яких не має зовнішньої схожості з діями людини, переважно використовується 
термін «автомат» [1]. 

Залежно від корисності робота в тій чи іншій сфері життя можна виділити такі різновиди: 
– медичні; 
– бойові; 
– побутові; 
– промислові та будівельні; 
– дослідні; 
– телеприсутності. 
Медичні роботи це роботи, які використовуються у медичних цілях, зазвичай при 

проведенні операцій. Їм вдається виконувати надзвичайно точну роботу з мінімальною 
похибкою, порівняно з людиною. 

Бойові роботи це роботи, які використовуються у військових цілях. Автономні машини та 
інші технічні засоби, що забезпечують безпеку та стратегічну перевагу в бойових умовах. 



Побутові роботи це роботи, які використовуються у побутових цілях. Призначені для 
використання в побутових умовах, наприклад, роботи-пилесоси, роботи-помічники у 
прибиранні та автоматизовані системи для кухонних завдань. 

Промислові та будівельні роботи це роботи, які використовуються у виробництві та 
будівництві для автоматизації завдань. В їх обов’язки входить збирання, розгортання, підйом 
та переміщення важких предметів. 

Дослідні роботи це роботи, які використовуються у наукових дослідженнях. Ці роботи 
нараховують серед себе автономні пристрої для дослідження підводного світу, космосу, 
мікросвіту та інших його областей. 

Роботи-телеприсутності це роботи, які використовуються в усіх вище-названих сферах. 
Вони дозволяють людині бути присутньою в іншому місці через віддалене управління за 
допомогою інтернету. Це надає перевагу у швидкості та якості обміну корисною інформацією 
між людьми в особистій формі. 

Телеприсутність – вид конференц-зв’язку нового покоління, що забезпечує зображення у 
натуральну величину, природний візуальний контакт співрозмовників і тримірний звук [2]. 

Однією з очевидних особливостей роботів телеприсутності є можливість знаходитись у 
будь якому місці планети, де є стабільний інтернет та робот телеприсутності безпосередньо. 

Роботи телеприсутності спрощують процес проведення конференцій та комунікацію, що 
дозволяє значно поліпшити якість останніх. Але роботи телеприсутності не обмежуються 
одними відеоконференціями. У зв’язку з переважною роботою в офісах, це зумовило розвиток 
характеристик пов’язаних саме з цією сферою. У свою чергу офісні середовища потребують 
спеціалізованих функцій, які були інтегровані в роботів. Зокрема, такі роботи можуть мати 
розширений функціонал, що включає управління процесами в офісі, відображення важливих 
даних, нагадування та сповіщення про події. Такі нововведення мають потенціал значно 
полегшити та оптимізувати бізнес-процеси, забезпечуючи швидкість та точність у взаємодії. 

На сьогоднішній день настільні роботи постійно вдосконалюються в багатьох аспектах, щоб 
краще відповідати потребам користувачів і стати більш функціональними. Ось деякі аспекти, 
які покращуються у настільних роботах: 

– швидкодія: Сучасні настільні роботи часто мають розширені можливості під'єднання до 
Інтернету та інших пристроїв, що дає їм змогу легко обмінюватися даними та взаємодіяти з 
іншими пристроями та користувачами; 

– узагальнена функціональність: нові моделі настільних роботів мають розширені 
можливості, що дають їм змогу виконувати більше завдань. До них належить підтримка цілої 
низки операцій, від голосового управління до взаємодії з користувачем і обробки даних. 

– штучний інтелект (ШІ): використання штучного інтелекту в настільних роботах дає їм 
змогу навчатися на льоту, адаптуватися до умов, що змінюються, підлаштовуватися під 
потреби користувачів і згодом покращувати свої функціональні можливості; 

– зв'язок і взаємодія: сучасні настільні роботи часто мають розширені можливості 
під'єднання до Інтернету та інших пристроїв, що дає їм змогу легко обмінюватися даними і 
взаємодіяти з іншими пристроями та користувачами; 

– розширені функціональні можливості: нові настільні роботи можуть мати розширені 
функціональні можливості, включно з виконанням цілої низки завдань - від оброблення 
текстів і даних до побудови графіків, аналізу великих обсягів інформації та рутинних 
операцій; 

– ергономіка і дизайн: досягнення в галузі дизайну настільних роботів, такі як підвищення 
мобільності, зменшення займаної площі та більш ефективне розміщення робочих елементів, 
дають змогу зручно розміщуватися на робочому столі і займати менше місця. 

Безпека та конфіденційність: системи безпеки та захисту даних настільних роботів постійно 
вдосконалюються для забезпечення конфіденційності користувачів і захисту від потенційних 
кіберзагроз. 



Для прикладу порівняємо першого робота телеприсутності з останньою новинкою. Таким 
чином, першим став робот QB компанії Anybots. 

Anybots - це компанія з виробництва роботів віддаленої присутності зі штаб-квартирою в 
Сан-Хосе, штат Каліфорнія. Вони виробили робота QB, який став роботом віддаленої 
присутності або роботом телеприсутності, що дозволяє користувачам бути віртуально 
присутніми за допомогою мікрофонів, динаміків, камери і монітора, з можливістю переміщати 
робота за допомогою веб-браузера або за допомогою пульта дистанційного керування [3]. 

Зображення цього робота приведено на рисунку 1. 
 

 
Рисунок 1 – Перший робот телеприсутності 

 
З очевидних мінусів цього робота можна назвати його габарити. Користуватися таким 

посеред офісу буде вкрай незручно. Це зумовило зміну форм-фактору роботів телеприсутності 
до маленького настільного варіанту. Сама концепція цього робота передбачала поєднання 
камери з мікрофоном та ховерборду. 

Ховерборд – назва виду транспорту для однієї людини, що складається з невеликої дошки, з 
двома колесами і двигуном на якій балансує людина [4]. 

Як можна побачити цей робот мав купу недоліків. З нещодавніх моделей треба відзначити 
робота EMO компанії ROBOT AI. 



ROBOT AI розробляє програмне забезпечення для 3D-зору, яке дозволяє роботам 
координувати роботу рук та очей, щоб імітувати людські завдання, такі як збирання, хапання, 
складання [5]. 

З першого, що необхідно відзначити це його розміри. Він з легкістю поміститься в руку 
дорослій людині. Попри свій маленький розмір він оснащений наступним: 

– HD-камерою з функцією розпізнавання обличчя; 
– 4 мікрофони, які можуть вловлювати звуки та миттєво визначати напрямок джерела; 
– сенсорним датчиком на голові, який дозволяє йому відчувати ваші дотики; 
– високоякісним динаміком, який може відтворювати навіть пісні; 
– системою самонавчання, яка дозволяє йому розуміти навколишній світ; 
– нейромережевий процесор і три різні моделі штучного інтелекту, які дозволяють йому 

обробляти велику кількість зображень, звуку і сенсорних даних одночасно, щоб думати і 
реагувати вдумливо, автентично і природно. 

Зображення цього робота приведено на рисунку 2. 
 

 
Рисунок 2 – Робот EMO компанії ROBOT AI 

 
Висновки вказують на стрімкий розвиток сфери роботів телеприсутності та їхню еволюцію 

у часі. Роботи віддаленої присутності перейшли від великих та не зовсім зручних моделей до 
більш компактних, функціональних і розумних пристроїв. 

Такий напрямок розвитку робототехніки відкриває безліч можливостей для подальших 
досліджень та інноваційних рішень. Величезний потенціал роботів для полегшення рутинних 
процесів, забезпечення безпеки та підвищення продуктивності праці в багатьох галузях 
промисловості свідчить про необхідність системного підходу до їх впровадження. Активний 
розвиток робототехніки, навіть якщо при цьому виникають труднощі, відкриває дорогу в 
майбутнє, де людина і машина працюють разом, досягаючи нових висот у науці та техніці. 
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