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РОЗРОБЛЕННЯ КОНЦЕПТ МАКЕТУ МАЛОГАБАРИТНОГО МОБІЛЬНОГО 
РОБОТА ПІДВИЩЕНОЇ ПРОХІДНОСТІ 

 
Є.О. Єфімік  
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14 
Email: yehor.iefimik@nure.ua 

Анотація: Дана стаття спрямована на розробку концепту макету малогабаритного 
мобільного робота підвищеної прохідності для роботи в складних умовах. В ході дослідження 
було проведено порівняний аналіз типів ходових систем для малогабаритних мобільних 
роботів. Що дозволило обрати за базу комбіновану ходову систему. Виходячи з цього було 
запропоновано концепт реалізації комбінованої схеми системи ходової для малогабаритного 
мобільного робота, що по задумці автора дає можливість покращити прохідність в складних 
умовах. 

Ключові слова: мобільний робот, концепт, комбінована ходова. 
 

DEVELOPMENT OF A CONCEPT LAYOUT OF A SMALL-SIZED MOBILE ROBOT 
WITH INCREASED CROSS-COUNTRY ABILITY 

 
Y. Iefimik 
Kharkiv National University of Radio Electronics 
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av.,14 
Email: yehor.iefimik@nure.ua 

Anotations: This article is aimed at the development of the concept layout of a small-sized mobile 
robot with increased cross-country ability for work in difficult conditions. In the course of the study, 
a comparative analysis of the types of running systems for small-sized mobile robots was carried out. 
What made it possible to choose a combined chassis as a base. Based on this, the concept of 
implementing a combined scheme of the chassis system for a small-sized mobile robot was proposed, 
which, according to the author's idea, makes it possible to improve the passability in difficult 
conditions. 

Кey words: mobile robot, concept, combined chassis. 
 
Актуальність розробки нових концепцій макетів малогабаритних мобільних роботів 

підвищеної прохідності обумовлена рядом сучасних викликів та тенденцій у різних галузях. 
По-перше, в умовах зростаючої урбанізації та зростання кількості міських об'єктів, таких як 
ступені, сходи, а також нерівні поверхні, мобільні роботи з високою прохідністю можуть 
ефективно використовуватися для виконання завдань у різноманітних середовищах. По-друге, 
у зв'язку з розширенням застосування робототехніки в автономних системах, наприклад, у 
сфері транспорту, медицини та досліджень, поява малогабаритних мобільних роботів стає 
невід'ємною частиною цього розвитку. Здатність до проникнення в труднодоступні місця та 
пересування в умовах обмеженого простору дозволяє їм виконувати завдання, які важко 
вирішити за допомогою традиційних методів. По-третє, в контексті зростання вимог до 
ефективності та швидкості виконання завдань у різних сферах, включаючи виробництво та 
обслуговування, розробка макетів мобільних роботів підвищеної прохідності може значно 
полегшити рутинні операції та забезпечити більш ефективне використання ресурсів. 
Узагальнюючи, розробка нових концепцій макетів малогабаритних мобільних роботів, 
зорієнтованих на підвищену прохідність, відповідає вимогам сучасного суспільства та 
відкриває широкі можливості для вдосконалення автономних систем у різних галузях [1-4]. 



На даний час існують наступні типи ходових систем, аналіз їх переваг та недоліків 
приведені в таблиці 1 [5-6]. 

 
Таблиця 1 – Порівняний аналіз типів ходових систем для малогабаритних мобільних 

роботів 
Типи ходових Застосування Переваги Недоліки 

1 2 3 4 

Колісна система 

Колесні системи 
підходять для роботи на 

рівних поверхнях та 
шляхах 

Велика швидкість на 
рівних ділянках, 

ефективність 
енергоспоживання 

Обмежена прохідність 
в умовах нерівностей 

Гусенична система 

Гусеничні системи 
ідеально підходять для 

нерівних, м'яких або 
умовно прохідних 

поверхонь 

Висока прохідність, 
стабільність на 

нерівних ділянках, 
здатність до 

маневрування 

Може бути менш 
ефективною на 

гладких або твердих 
поверхнях 

Нога з шестиподібною 
ходовою системою 

Імітує природні рухи 
тварин, дозволяє 

роботам подолати 
непрохідність у 

складних умовах 

Гнучкість, здатність 
пристосовуватися до 
різних умов рельєфу 

Складніша 
конструкція та 

управління, менша 
швидкість 

Нелегкий 
аеростатичний апарат 

(нелегкий 
дрифтуючий робот) 

Здатний плавати 
поверхнею та 

переміщатися за рахунок 
аеростатичної підтримки 

Може легко 
подолати перешкоди 

водойм або 
нерівності 

Залежить від 
атмосферних умов, 
обмежена точність 

управління 

Комбінована ходова 
система 

Використовує 
комбінацію коліс, 

гусениць або інших 
елементів для 
покращення 

універсальності та 
ефективності в різних 

умовах 

Комбінує переваги 
різних систем для 

оптимального 
використання в 

конкретних 
сценаріях 

Може бути 
складнішою та 

важчою, ніж інші 
системи 

 
Приклад роботів, реалізованих на різних типах ходових систем, представлено на рисунку 1.  
 

  
 

а) б) в) 
а) PicoGo колісний робот [7] ; б) Гусенічна робоплатформа Off-Road UGV-01 [8];  

в) Mobility rovers [9]. 
Рисунок 1 – Приклад мобільних роботів, реалізованих на різних типах ходових систем 

 
Як можливо бачити, використання комбінованої ходової системи для мобільного робота 

має декілька переваг, оскільки вона об'єднує різні типи ходових механізмів для оптимальної 
ефективності в різних умовах та завданнях. Внаслідок чого, вони мають наступні переваги [10-
14]: 



– універсальність. Комбінована ходова система дозволяє роботу пристосовуватися до 
різних типів поверхонь та умов роботи. Наприклад, вона може використовувати колеса для 
швидкого переміщення на рівних поверхнях і гусениці для подолання нерівностей чи м'яких 
ділянок; 

– ефективність у різних середовищах. Комбінування різних ходових систем дозволяє 
роботу працювати в різних середовищах, таких як міська інфраструктура, непрохідні території 
чи виробничі приміщення, забезпечуючи оптимальні умови для різноманітних завдань; 

– підвищена прохідність. Комбіновані системи можуть подолати перешкоди та нерівності, 
які можуть бути складними для інших типів ходових систем. Це робить їх ефективними у 
важкодоступних місцях; 

– оптимальне використання ресурсів. Використання різних ходових механізмів за потреби 
дозволяє економити енергію та підвищує витрату ресурсів, забезпечуючи оптимальну 
продуктивність у конкретних сценаріях; 

– маневреність. Комбіновані системи можуть бути конструйовані для забезпечення високої 
маневреності та точності руху, що робить їх ефективними для виконання завдань у складних 
умовах та обмежених просторах. 

Узагальнюючи, комбіновані ходові системи мобільних роботів можуть бути оптимальним 
вибором для тих сценаріїв, де необхідно поєднати переваги різних типів ходових механізмів 
для ефективного виконання різноманітних завдань [15-17]. 

Виходячи з проведеного аналізу в рамках даного дослідження пропонується 
використовувати комбіновану схему системи ходової. Концепт реалізації комбінованої схеми 
системи ходової для малогабаритного мобільного робота представлено на  
рисунку 2. 

 

 
Рисунок 2 – Концепт реалізації комбінованої схеми системи ходової для 

малогабаритного мобільного робота 
 
Опис базових елементів мобільного робота, представлених на концепті такі: 1 – 

серводвигуни типа MG995 Tower Pro 360° або Futaba 3003 (модифікований для безперервного 
обертання; 2 – колеса; 3 – корпус мобільного робота; 4 – кільця ущільнювачів Caterpillar 
(товщина 3 мм, діаметом 60 мм та 124 мм). Відповідно до розробленої концепції, робот має 
наступні можливості переміщення, коли корпус знаходиться зверху (рис 3.а) та знизу (рис 3.б). 
Також дає можливість незалежно керувати кутом кожної ходової [18-19]. 



 

  
а) б) 
а) корпус мобільного робота знаходиться зверху; 
б) корпус мобільного робота знаходиться знизу. 

Рисунок 3 – Концепт реалізації комбінованої схеми системи ходової для 
малогабаритного мобільного робота 

 
Висновки: В рамках проведеного дослідження було побудовано таблицю порівняння типів 

ходових систем для малогабаритних мобільних роботів, виявлені їх переваги та недоліки в 
ході застосування. На базі отриманих результатів для рішення поставлених завдань з розробки 
концепту малогабаритного мобільного робота була обрана комбінована ходова система. В 
наслідок чого, було розроблено концепт реалізації комбінованої схеми системи ходової для 
малогабаритного мобільного робота, яка по задуму автора дає можливість покращити 
прохідність в складних умовах. 
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