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УДК 681.51 
АВТОМАТИЗОВАНІ РОБОТИ ДИЗІНФЕКТОРИ – ТРЕНД СЬОГОДЕННЯ 
 

Шило Н. Ю., Сидоренко А. В., Дерев’янко І. І. 
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14 
E-mail: nazar.shylo@nure.ua, iryna.derevianko@nure.ua 
Анотація: У статті представлено описано сучасні автоматизовані системи дезінфекції, 

зокрема мобільні роботи. Наведено їхні основні характеристики, особливості роботи, 
переваги 

та недоліки. 
Ключові слова: пандемія, дезінфекція, мобільний робот. 

 
AUTOMATED DISINFECTOR ROBOTS – TODAY'S TREND 

 
N. Shylo, A. Sydorenko, I. Dereviankо 
Kharkiv National University of Radioelectronics 
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av., 14 
E-mail: nazar.shylo@nure.ua, iryna.derevianko@nure.ua 
Abstract: The article presents modern automated disinfection systems, especially mobile robots. 

There are their main options, workink features, advantages and disadvantages. 
Key words: pandemic, desinfection, mobile robot. 

 
АКТУАЛЬНІСТЬ РОБОТИ. Сьогодні в усьому світі, не існує майже ні одної галузі 

людського життя, яка б розвивалася без використання автоматизованих приладів чи окремих 
систем на всіх рівнях. В умовах, що склалися, медицина та санітарія не є виключенням. У 
період пандемії і подібних вірусологічних захворювань, автоматизація є досить важливим 
аспектом для вирішення різного роду проблем, що пов’язані з заміною людської праці у тих 
випадках, коли для людини виникає небезпека. 

МАТЕРІАЛ І РЕЗУЛЬТАТИ ДОСЛІДЖЕНЬ. Дана стаття описує типи мобільних 
роботів-дезінфекторів, їх основні характеристики. Також висвітлюються основні переваги й 
недоліки таких автоматизованих систем, області їх застосування. 

Більшість вірусів поширюються саме через контакт «людина-людина», або деякий час 
знаходяться на предметах поруч. Тому, для вирішення таких проблем, все частіше, 
використовують автономні мобільні пересувні платформи, наприклад, для дезінфекції 
приміщень чи їх частин. 

Інновації в конструкціях роботів і робочих інструментів (механічних захватів, 
присосок, оброблювальних і зварювальних головок і т. п.), які застосовуються в одну з 
галузей, можуть бути адаптовані і для застосування в інших областях промисловості [1–5].  

Багаточисленні конкурси в області робототехніки надихають інженерів на просування 
та популяризацію роботів у сферах освіти, розваг, послуг та технологій. Значні зусилля 
направлені на те, щоб адаптувати роботів для усунення пожеж, пошукових та рятувальних 
операцій, ліквідації наслідків стихійних лих, використання в небезпечних зонах для 
запобігання виробничих травм [1]. 

В сучасні робототехніці симбіоз інженерно-апаратних рішень та програмного 
забезпечення (ПЗ) роботів для їх кодування стають з кожним роком все більше 
інтегрованими та створюються цілі системи підтримки прийняття рішень (СППР): 

– штучний інтелект дозволяє використовувати історію попередніх дій, для адаптації 
роботів у різних умовах; 

– кібербезка дозволяє запобігти введення шкідливого коду і не допустити 
несанкціонованого дистанційного управління; 
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– частіше використовується принцип блочного програмування, до того ж 
функціональні блоки, які відповідають за виконання тих чи інших рухів або робочих 
сценаріїв, можуть бути як запропоновані постачальником програмного забезпечення, так і 
доповнені кінцевим користувачем, виробником оригінального обладнання, конструктором 
кінцевого заводського обладнання або системним інтегратором; 

– інтерактивна сенсорна інформація та інструкції можуть бути передані від кінцевих 
виконавчих пристроїв, датчиків, а також інших пристроїв і систем; 

– для запобігання аварійних ситуацій і підвищення якості виконання операцій можуть 
використовуватися машинний зір або вбудовані безпосередньо в технологічну оснастку 
радіочастотні ідентифікаційні чіпи. Такий підхід дасть можливість вчасно виявити і 
компенсувати знос інструменту; 

– програмування з відкритим вихідним кодом дозволяє сумісно використовувати 
системи роботів від різних виробників; 

– функція «Навчання демонстрацією» дозволяє деяким роботам під час руху по 
невизначеному маршруту одночасно поповнювати свою базу знань, запитуючи в 13 певних 
ситуаціях, чи є маршрут від A до C кращим за маршрут від A до B, а потім до C; 

– комп’ютерні середовища модулювання дозволяють детально імітувати поведінку 
робота та його оточення. Це видає можливість провести повне тестування виконавчих 
пристроїв (інструментів та маніпуляторів), декількох комбінацій роботів або машин, 
елементів безпеки та задач, які задовольняють правильність проєктування і функціонування 
робота ще до його встановлення або придбання; 

– універсальне ПЗ дозволяє імпортувати та використовувати дані з кінематики робота 
(правилами його руху) в уніфікованому вигляді; 

– майстер підказок» або покроковий «Майстер команд» дозволяють запрограмувати 
дії робота без безпосереднього написання коду, з використанням покрокової інструкції 
схеми с випадаючими списками команд, списками вибору варіантів та підказок [4]. 

Виходячи із визначення, мобільний робот – автоматична машина, в якій є рухоме шасі 
з автоматично керованими приводами. Такі роботи можуть бути колісними, крокуючою і 
гусеничними (існують також плазують, плаваючі і і літаючі). 

Рух роботів можна розглядати в двох аспектах: спосіб пересування, або кінематична 
схема, і безпосередньо актюатори, або силова частина маніпуляторної системи. 

Для переміщення роботів зараз використовують різні типи електроприводів, 
пневматичні м'язи, гідравлічні приводи і пь’єзоактюатори, причому привід може як 
встановлюватися безпосередньо в зчленуванні, так і передавати рух за допомогою так званих 
сухожиль, що поширене антропоморфних роботах. 

Найчастіше роботи використовують колісні або гусеничні мобільні роботизовані 
платформи. 

Найбільш поширеними роботами даного класу є [6] чотириколісні і гусеничні роботи. 
Створюються також роботи, які мають інше число коліс – два або одне. 

Такого роду рішення дозволяють спростити конструкцію робота, а також надати 
роботу можливість працювати в просторах, де чотириколісного конструкція виявляється 
непрацездатна. 

Двоколісні роботи, як правило, для визначення кута нахилу корпусу робота і 
вироблення подається на приводи роботів відповідного керуючої напруги (з метою 
забезпечити утримання рівноваги і виконання необхідних переміщень) використовують ті чи 
інші гіроскопічні пристрої.  

Завдання утримання рівноваги двоколісного робота пов'язана з динамікою зворотного 
маятника. На даний момент, розроблено безліч подібних «балансуючих» пристроїв [5]. 

До таких пристроїв можна віднести Сегвей, який може бути використаний, як 
компонент робота; так наприклад сегвейіспользован як транспортна платформа в 
розробленому НАСА роботі Робонавт. 
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Одноколісні роботи багато в чому є розвиток ідей, пов'язаних з двоколісними 
роботами. Для переміщення в 2-D просторі в якості єдиного колеса може використовуватися 
куля, що приводиться в обертання декількома приводами.  

Кілька розробок подібних роботів вже існують. Прикладами можуть служити 
шаробот розроблений в університеті Карнегі – Меллона, шаробот «BallIP», розроблений в 
університеті Тохоку Гакуін (англ. Tohoku Gakuin University), або шаробот Rezero, 
розроблений в Швейцарській вищій технічній школі [3, 5].Роботи такого типу мають 
переваги, пов'язані з їх витягнутою формою. 

Існує кілька прототипів сферичних роботів. Деякі з них для організації переміщення 
використовують обертання внутрішньої маси Роботів подібного типу називають англ. 
spherical orb robots, англ. orb bot і англ. ball bot [1]. 

Для переміщення по нерівних поверхнях, траві і кам'янистій місцевості 
розробляються шестиколісні роботи, які мають більше зчеплення, в порівнянні з 
чотириколісним. 

Ще більше зчеплення забезпечують гусениці. Багато сучасні бойові роботи, а також 
роботи, призначені для переміщення по грубим поверхням розробляються як гусеничні. 

Разом з тим, утруднене використання подібних роботів в приміщеннях, на гладких 
покриттях і килимах. 

В період стрімкого попиту на роботи дезінфектори (об’єм світового ринку роботів 
дезінфекторів склав у 2017 році, середньорічний темп зросту до початку епідемії COVID-19 
у КНР прогнозувався на рівні 48 % на відрізкові до 2022 року, що повинно було забезпечити 
приріст в за п’ять років) їх стали випускати, як у якості 16 нових розробок та і 
перепрофільовувати вже існуючі, що свідчить про актуальність обраної теми. 

За способами дезінфекції можна виділити також декілька: сухі та рідинні.\Спочатку, 
основний сегмент ринку припадав на роботів, які застосовували для дезінфекції жорстке 
ультрафіолетове випромінювання (UVD) – 87 % ринку (рис. 1). 

Такий метод дезінфекції найбільш зручний, так як не призводить до накопичення 
дезінфікуючих засобів на поверхнях і не потребує подальшої обробки. 

До недоліків такого типу можна віднести жорсткий вплив випромінювання, тобто, 
підвищений знос поверхонь та матеріалів, які чутливі до ультрафіолету. Спочатку, роботи 
що розпилюють антисептики були менш затребуваними. 

Усього 13 % ринку припадали на роботів, які розпилюють рідкі антисептики. Але в 
умовах пандемії дане співвідношення різко змінилося. За дослідженнями вчених 
розпилювання антисептичних засобів – найефективніший спосіб боротьби з короновірусвми. 
Роботів-розпилювачів почали використовувати для дезінфекції вулиць та інших великих 
приміщень, і попит на такі розробки різко зріс. 

 

 
Рисунок 1 – UVD робот-дезінфектор 
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До початку пандемії лідерами ринку дезінфікуючих роботів були Bioquell, STERIS, 

Surfacide, The Clorox Company, Tru-D SmartUVC, Xenex, і головною областю застосування їх 
продукції була боротьба з внутрішньо лікарняною інфекцією. 

Зараз застосування подібних продуктів можливе в місцях концентрації людей, які 
входять до групи ризику (дитсадки, будинки для пристарілих, школи), масового скупчення 
людей (транспорт, торгові центри) тощо [4]. Різноманіття технологій створення 
мкросистемної техніки [6–10] – дало поштовх для створення колобараційних роботів 
дизенфекторів, що відрізняються багатофункціональністю та точністю. 

ВИСНОВКИ. Упровадження мобільних роботів-дезінфекторів можливе в умовах 
виробництва для обробки технологічних приміщень. Такі пристрої можна використовувати в 
медичних установах, офісах, готелях, аеропортах, вокзалах тощо для санітарно-
протиепідемічних обробок та дезінфекції. Ймовірність бути зараженим вірусом є досить 
малою завдяки таким пристроям. Вони усувають значну кількість контактів і можуть 
покривати чималу площу дезінфекції. 
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