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Анотація: У статті розглянуто логістичні системи. Доведено, що 

автоматизація логістичних систем є перспективним напрямком розвитку галузі 

комп’ютеризованих та робототехнічних системи, що може бути розширений та 

удосконалений шляхом використання кіберфізичних підходів. 
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ВСТУП. В наш час автоматизація, роботизація різних процесів є дуже 

важливою, і такою, яка направлена на підвищення продуктивності, без втрати 

якості на будь-якому виробництві.  

Також, автоматизовані процеси стрімко розвиваються в усіх сфер людської 

діяльності. Не є виключенням промислова автоматизація в логістичних 

процесах: виробництва, складування, відвантаження, транспортування та 

зберігання. Для реалізації цих напрямків, часто, стали використовувати 

концепції кіберфізичних систем, так званих cyber-physical system. 

Кіберфізична система (КФС) – це механізм, що контролюється або 

відстежується комп'ютерними алгоритмами і тісно пов'язаний з Інтернетом та 

його користувачами. В кіберфізичних системах програмне забезпечення тісно 

пов'язано з фізичними об'єктами. Компоненти КФС взаємодіють на різних 

часових та просторових рівнях та можуть мати різні, відмінні одна від одної 

моделі поведінки та взаємодіяти одна з одною різними шляхами, які можуть 

змінюватися в залежності від контексту.  

Прикладами кіберфізичних систем можна вважати «розумні» логістичні, 

безпілотні автомобільні системи, автоматизовані системи керування, 



робототехнічні системи, самокеровані літальні апарати [1]. У КФС 

використовується міждисциплінарний підхід, який поєднує теорію кібернетики, 

мехатроніку, промисловий дизайн та науковий метод. Контроль процесів часто 

пов'язують з вбудованими системами, в яких більше уваги приділяють 

обчислювальним складовим, і менше — інтенсивному прив'язуванню обчислень 

до фізичних об'єктів. КФС дещо схожі за архітектурою на Інтернет речей, проте 

вони мають більш високий рівень взаємозв'язку між фізичними та 

комп'ютерними компонентами [2-3]. 

Враховуючи значну потребу нашої держави в постійних, швидких 

логістичних послугах, можна вважати, обрану тему актуальною та своєчасною. 

Автоматизація складу дозволяє оптимізувати робочу силу і здійснити 

процеси на виробництві без втручання людини, але під повним її контролем. А 

також вирішить проблеми з витратами на утримання складу. Координують 

процес комп'ютери або промислові контролери, шляхом керування  мобільними 

платформами, шатловими стелажами, конвеєрними системами і іншими 

об’єктами для автоматизації роботи складу.  

Типи автоматизованих логістичних систем. Автоматизовані стелажі 

– це універсальне рішення, якщо потрібно оптимізувати простір складських 

приміщень. Мобільний стелаж – високоефективне рішення для організації для 

зберігання, що забезпечує найвищу щільність зберігання за рахунок 

максимального використання вільного простору приміщення. Ще їх називають 

пересувні стелажі, оскільки вони переміщаються в по напрямних та створюють 

прохід у необхідному місці.  

Шатлові стелажі – відрізняються наявністю рейок на бічній частині. По 

рейках здійснюється транспортування піддонів за допомогою самохідної 

платформи, яка і називається шатлом. Завдяки взаємодії платформи зі стелажами 

площа складу оптимізується і використовується більш опціонально, в порівнянні 

з іншими способами організації зберігання вантажів. Шатл має автономне 

джерело живлення. При транспортуванні вантажів він переміщається по рейках 

уздовж одного каналу. 

Переміщення між каналами виконується стандартним навантажувачем. 

Така конструкція має компактні розміри (часто невелику висоту) і береже 

робочий простір. Збільшує ефективність роботи в два рази, за рахунок гнучкості 

в роботі, можливо використовувати різні види палет в одній системі, працюють 

в режимі нон-стоп за рахунок легкої заміни батарей. 

Мобільні системи збільшують ефективність використання площі від 50-

100%. Конструкція влаштована таким чином: мобільні бази рухаються по 

напрямних, які встановлені в бетонній підлозі. У порівнянні зі звичайними 

фіксованими стійками, для яких потрібно прохід для роботи вантажної техніки 

через кожні 2 ряди, для мобільних систем необхідний тільки один проїзд і 

оператор за допомогою пульта відкриває той, який йому необхідний для роботи. 

Гравітаційні стелажі є 2-х видів: поличні і палетні, які забезпечують 

максимальну щільність зберігання. У той же час, гравітаційні поличні системи 

часто використовують для комплектації замовлень, оскільки вони дозволяють 

виключити проходи оператора зібравши максимальну кількість товару на 

мінімальній площі. Конструкція гравітаційних стелажів уможливлює поділ 

потоків товару: з одного боку - розвантаження, з іншого-підбір.  



Конвеєрні системи – це, транспортна система, яка забезпечує 

переміщення товару в необхідну точку на складі. Застосовуються в процесі 

завантаження-вивантаження, накопичення, переміщення палет і коробів.  

Існує великий асортимент конвеєрних систем, серед яких, найбільшою 

популярністю в сфері складської логістики користуються стрічковий (прямий і 

підйомний), роликовий, гнучкий і спіральний конвеєра. Конвеєра сприяють 

скороченню часу і трудовитрат при переміщенні вантажів.  

Особливо корисні на складах з високим товарообігом, адже вони 

дозволяють більш ефективно використовувати площу складу і збільшити його 

продуктивність в два рази.  

Використовуючи зазначене обладнання та кіберфізичні підходи 

логічним є створення автоматизованих складських систем. 

Автоматизована складська система або автоматизована тра́нспортно-

складська система –це така система, що, призначена для автоматизації керування 

транспортними і складськими пристроями для складання, зберігання, 

тимчасового нагромадження, розвантаження та доставляння предметів та засобів 

праці, технологічного оснащення й видалення відходів. 

Автоматизовані складські системи не тільки виключають ручну працю, 

а й дозволяють економити складські площі, прискорювати операції і 

покращувати контроль за матеріально-технічними запасами, оскільки 

комп’ютерно-інтегрований комплекс стежить за місцезнаходженням виробу на 

складі. Ці системи називають також автоматизованими складами. 

Робота автоматизованих складів залежить від технологічних інновацій. 

До таких нововведень відносяться програмне забезпечення для управління 

складом і складські роботи. Деякі склади використовують один метод 

автоматизації, тоді як інші інтегрують різні види. 

Фізична автоматизація складу означає використання складських роботів 

для управління запасами на складі. Таке управління передбачає: розвантаження 

пакетів, запис прийому, систематичне розташування пакетів, отримання 

конкретних пакетів для виконання замовлень.Усе це трудомісткі завдання, на 

виконання яких у ручному режимі потрібні години. Саме з цієї дилеми виникає 

потреба у фізичній автоматизації складів. Існують різні типи складських роботів, 

рекомендованих для різних складських застосувань.   

Шарнірні руки робота – вони з'єднані роботизовані руки які є гнучкими 

та можуть бути запрограмовані на вивантаження, сортування та впорядкування 

пакетів. Вони часто сумісні зі складським програмним забезпеченням. Добрий 

виробник складських роботів також можна налаштувати їх за допомогою 

датчиків та інших засобів відповідно до потреб вашого складу. 

Технології, сприятливі для людини – вони використовуються для збору 

пакетів і доставки їх персоналу складу, на відміну від працівників, які 

перетинають склад і перевозять вантажі. Приклади технологій GTP включають 

автоматизовані керовані транспортні засоби (AGV), Автоматизовані системи 

зберігання та пошуку (AS/RS)і автономні мобільні роботи (AMR). 

Безпілотні керовані апарати – також широко відомі як дрони. Вони 

використовуються для перевезення невеликих вантажів серед інших завдань з 

обробки запасів. 



Автоматизовані складські роботи мають вбудовані комп’ютеризовані 

системи, пов’язані з програмним забезпеченням колективного складу. Саме за 

допомогою цього програмного забезпечення персонал може спілкуватися з 

роботами, щоб спонукати їх виконувати різні завдання. Їхні рухи контролюються 

за допомогою датчиків. Це виключає AGV, для яких потрібен маршрут, 

намічений за допомогою магнітної смуги. 

З іншого боку, шарнірні руки робота часто програмуються 

індивідуально для конкретних завдань. Вони також можуть бути оснащені 

датчиками, які керуватимуть ними під час сортування та впорядкування пакетів. 

Однак, на відміну від автоматизованих роботів, вони обробляють запаси зі 

стаціонарного положення. 

Хоча складські роботи в основному розроблені для транспортування 

пакетів усередині складу, вони також мають інші допоміжні функції. Наприклад, 

дрони та AMR можуть ідентифікувати пакунки за допомогою датчиків RFID. 

Таким чином, їх можна використовувати не тільки для перевезення пакунків, але 

й для виконання інших завдань, як-от інвентаризація та сортування інвентарю. 

Автоматизація цифрового складу також називають програмним 

забезпеченням для автоматизації цифрових процесів або автоматизації складу. 

Це використання унікального програмного забезпечення для обробки запасів на 

складі. В ідеалі, з моменту отримання інвентаризації до її відправлення, має бути 

запис про це в програмному забезпеченні автоматизації складу. 

Програми для складської логістики містять, зазвичай, записи про всі 

предмети, місце їх зберігання та час їх надходження на склад, інші відомості, такі 

як дати закінчення терміну придатності, які є важливими для керування 

запасами. 

Для збору даних використовують різні методи, такі як сканери штрих 

кодів, безпілотні літальні апарати, камери, давачі. 

Співробітники використовують мобільний сканер штрих-кодів, щоб 

сканувати деталі штрих-коду інвентарю, а потім вони автоматично 

завантажуються в програмне забезпечення складу.Автоматизований збір даних 

проводять з залученням безпілотників або АМР с давачів: RFID 

використовуються для сканування інвентаризації та оновлення даних у режимі 

реального часу.  

Мітки радіочастотної ідентифікації (RFID) закріплюються або 

вбудовуються у предмети. Вони передають та отримують інформацію за 

допомогою читача та антени. 

Дані RFID дозволяють відстежувати товари, контролювати обладнання, 

аналізувати умови транспортування та виявляти неефективність операцій без 

ручної втручання. В результаті покращується видимість, зменшуються витрати 

на роботу, збільшується точність та швидкість. 

Успіх автоматизації операцій в складському господарстві вимагає 

постійного зв’язку між кількома елементами в центрах дистрибуції. IoT зв’язує 

всі різні пристрої та системи в екосистемі складу та відстежує все, щоб збільшити 

ефективність роботи. Це технологія, яка забезпечує синхронну роботу 

роботизованих систем, AGV, AMR, ERP та WMS. Реалізовуючи пристрої IoT, 

менеджери складів можуть контролювати та координувати все з одного пункту 

взаємодії – від відвантаження, рівнів виробництва, запасів, доставок тощо. 



ВИСНОВКИ. Отже, можна вважати, що логістика є перспективним 

напрямком розвитку для впровадження автоматизованих та автоматичних 

систем. При правильному та раціональному використанні інструментів 

автоматизації перевезень, зберігання, складування та зберігання, автоматизовані 

логістичні системи можуть працювати безперебійно, а їх обслуговування 

набагато дешевше.  

Прийнято рішення продовжувати дослідження у напрямку промислової 

автоматизації для удосконалення процесів логістики, направляючи вектор на 

підвищення точності та ступеню автоматизації, шляхом використання та 

використання кіберфізичних підходів. 
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