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УДК 629.36 
АНАЛІЗ СУЧАСНИХ СТРУКТУРНИХ ОСОБЛИВОСТЕЙ ГУСЕНИЧНИХ РОБОТІВ 

 
І. А. Поддубняк 
Харківський національний університет радіоелектроніки  
Україна, 61000, Харків, пр. Науки 14  
E-mail: illia.poddubniak@nure.ua 
Анотація: У даній статті розглянуті та проаналізовані застосування дев’яти варіантів 

гусеничних стрічок у проектах сучасній робототехніки, в результаті визначені переваги та 
недоліки кожної конструкції. Кратко розглянуто особливості та галузі використання кожної 
конструкції. Проведений аналіз формує сильні сторони гусеничних роботів, що є 
передумовою для розробки нової конструкції роботів. 

Ключові слова: робототехніка, застосування, гусеничний, мобільний, робот. 
 

ANALYSIS OF MODERN STRUCTURAL FEATURES OF CATERPILLARS 
 

I. Poddubniak 
Kharkiv Kharkiv National University of Radio Electronics  
Ukraine, 61000, Kharkiv, Nauky av, 14  
E-mail: illia.poddubniak@nure.ua 
Abstract: This article discusses and analyzes applications of nine versions of crawler belts in 

modern robotics projects, resulting in advantages and disadvantages of each design. Features and 
use areas of each design are briefly considered. The analysis forms strengths of crawler robots, 
which is prerequisite for developing new design of robots. 

Key words: robotics, application, crawler, mobile, robot. 
 

Ключовими технологічними трендами є робототехніка [1]. Актуальність використання 
гусеничних стрічок для пересування роботів полягає в тому, що у сучасності функціонал 
робототехнічних систем може бути потрібен не тільки у зонах стійких та горизонтально 
плоских поверхень (де для пересування достатньо звичайних колісних шасі), а й в умовах 
типу складної території змішаного типу з перешкодами та нестандартним ґрунтом, де 
гусеничне шасі має найоптимальніший баланс між ціною обслуговування, 
енергоспоживанням, нескладністю введення у робототехнічну систему та змогою 
підкорювати велику кількість різних типів місцевості. Тому тема роботи є актуальною. 

Так як гусенична («танкова») стрічка – це тип конструкції для рушійної системи, то її 
область використання – це мобільні роботи, що пересуваються по поверхням або крізь воду. 
Конструкційно гусеничні стрічки у танкових рушіях дещо схожі на конвеєри, шліфувальні 
станки тощо, але вони розглядаються окремо. 

Варіанти конструкцій гусеничних роботів (ГР) на рис. 1, а, б [2, 3]. 
Розглянемо стандартний варіант конструкції BIA5 та LT2-F від дослідників з Австралії [2] 

та конструкція Modified HD2 ATR від дослідників з Мексики [3]. Недоліки та переваги –
спільні для більшості інших різновидів гусеничних шасі. В ході проведеного аналізу 
визначені наступні переваги: компактність, легкість функціонування прі різних розмірах 
імплементації, стабільність та збалансованість конструкції, дуже гарні швидкість та 
здатність долати перешкоди та неоднакові типи ґрунту (що у природних умовах помітно 
зменшує залежність від сприятливих логістичних умов) за відносно невелике 
енергоспоживання. 

До недоліків можна віднести: неможливість руху у бік без попереднього повертання, 
нездатність стрибати чи долати вертикальні перешкоди за типу високих сходів чи стін, 
відносно більша важкість, відносна складність конструкції рушія в порівнянні з колісним 
рушієм (ремонт та обслуговування від цього є дорожчим та складнішим), в залежності від 



   

 
«AUTOMATION AND DEVELOPMENT OF ELECTRONIC DEVICES»  

АDED-2022 Part 1. 

86 

типу самої стрічки може залишати помітні сліди чи навіть пошкодження на неміцних 
поверхнях. 

 

 
                                                  а)                                                       б) 

Рисунок 1 – Гусеничні роботи: 
а) Робот BIA5, LT2-F; б) робот Modified HD2 ATR 

 
Розглянемо конструкцію ГР з додатковими «ніжками» зі стрічками – за приклади є 

взятими HURCULES від дослідників з Південної Кореї [5], та платформа Jaguar V4 з 
модифікаціями від дослідників з Латвії (рис. 2, а, б) [6]. 

 

 
а)                                                                                                 б) 

Рисунок 2 – Гусеничні роботи: 
а) HURCULES; б) Jaguar V4 з модифікаціями 

 
Виявлені основні переваги таких конструкцій ГР: поліпшена маневреність, стабільність та 

здатність здолати такі вертикальні перешкоди, як сходи, та здатність підйому корпусу вгору. 
До недоліків можна віднести: менша компактність, більші енергоспоживання, складність 

конструкції та вага. 
Іншим варіант ГР конструкції є робот з «веслами», який, як був успішно випробуваний 

для автономної амфібійної доставки вантажів (рис. 3) [7].  
 

 
Рисунок 3 – Робот Ultra Heavy-Lift Amphibious Connector (UHAC) 
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Визначені такі переваги: здатність пересуватися по суші та по воді, краща швидкість та 
нижча вартість обслуговування, ніж в багатьох вантажних суднів схожої ваги з 
вантажопідйомністю такого ж класу. 

До недоліків можна віднести: менша швидкість на суші та більша вартість 
обслуговування у порівнянні із стандартними сухопутними гусеничними рушіями. 

Наступна конструкція ГР – гібридна конструкція «колесо-трак» з трансформацією на 
основі з’єднання шости важелів – RHMBot від дослідників із КНР та Великої Британії (рис. 
4) [8]. 

 

 
Рисунок 4 – Гібридний робот RHMBot 

 
До переваг віднесемо: компактність, здатність переключення на переваги коліс 

(швидкість на дорогах) чи на переваги гусеничних стрічок з обертанням (здолання 
невисоких вертикальних перешкод). 

До недоліків віднесемо: складність конструкції та обслуговування. 
Схожий варіант ГР – розглянутий іншими дослідниками з КНР. На рис. 5 наведено 

конструкція колесо-стрічка з двома видами трансформації та трьома видами пересування [9]. 
 

і 
Рисунок 5 – Конструкція колесо-стрічки з двома видами трансформації та трьома видами 

пересування 
 
Визначимо наступні переваги такої конструкції ГР: здатність переключення на переваги 

коліс (швидкість на дорогах), на переваги трикутних гусеничних стрічок (пересування по 
несприятливому ґрунту) чи на переваги повертючого трикутника (проходження по 
невисоким вертикальним перешкодам), та у порівнянні з типу RHMBot – ще більша 
компактність. 

До недоліків віднесемо: більш складні конструкції та обслуговування (у порівнянні з типу 
RHMBot). 

Розглянемо варіант гібридної конструкції «нога-колесо-трак» – WheTLHLoc від 
дослідників з Італії (рис. 6) [10]. 
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Рисунок 6 – Робот WheTLHLoc 

 
До переваг відносяться: поліпшена маневреність щодо проходження вертикальних 

перешкод. 
До недоліків відносяться: гірша компактність та більша вартість обслуговування. 
Наступна конструкція “MultiTrack”, що завдяки вакумних присосок може пересуватся по 

горизонтальних поверхням, від дослідників із Південної Кореі (рис. 7) [11]. 

 
Рисунок 7 – Робот MultiTrack 

 
До переваг відносяться: мобільність, здатність пересування по горизонтальнім поверхням, 

відносно невеликі обмеження щодо ваги. 
До недоліків відносяться: складність конструкції та обслуговування, обмежені 

можливості додаткових модифікацій зовні корпусу, відносно невелика швидкість. 
Ще одним варіантом гібридної змієподібної конструкції за принципом гусеничних траків 

– MOTHERSHIP від дослідників з США ( рис. 8) [12]. 
 

 
Рисунок 8 – Робот MOTHERSHIP 

 
Переваги таких конструкції є: компактність по висям X та Y, дуже гарна мобільність та 

потенціал проходити вертикальні перешкоди, є здатність транспортувати вантаж усередині 
конструкції, є здатність пересування по вузьких тунелях та – за наявністю бура хоча б на 
одному з кінців – крізь ґрунт. 

Недоліками таких конструкцій є: складність конструкції та обслуговування, обмежені 
можливості додаткових модифікацій зовні корпусу. 
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Розглянемо варіант конструкції ГР з клейкими еластомерними стрічками та хвостом для 
балансування та опори, завдяки котрим робот може пересуватися по горизонтальним 
поверхням – Tankbot від дослідників із Туреччини та США (рис. 9) [13]. 
 

 
Рисунок 9 – Робот Tankbot 

 
Перевагами таких конструкцій ГР є: невелика ціна імплементації, нескладність 

конструкції, можливість пересування по горизонтальним поверхням. 
Недоліками таких конструкцій ГР є: підходить тільки для легких та невеличких 

конструкцій (дослідники вказують, що вага найважчого з макетів не перевищує 150 грамів, а 
макет вагою 115 грамів може нести тільки до 300 грамів додаткового вантажу), хвіст може 
заважати при повертанні у вузьких коридорах, та самі такі еластомерні стрічки не дуже міцні 
та можуть бути пошкоджені гострими перешкодами. 

Таким чином, в результаті проведеного аналізу сучасних конструкцій ГР, варто зробити 
висновок, що для мобільних роботів з рушіями на базі гусеничних стрічок, як й для інших, 
треба використовувати ті підвиди трекових рушіїв, які найоптимальніше підходять до задач 
та умов використання тих чи інших певних робототехнічних систем. Так, наприклад, нема 
сенсу використовувати гусеничні клейкі еластомерні рушії для операції з транспорту 
важкого вантажу крізь річку, чи використовувати змієвидні платформи для швидкого 
пересування тільки по плоских дорогах, чи намагатися використовувати стандартне танкове 
шасі для пересувань вгору по високих сходах. 
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