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Анотація: Дане дослідження присвячено аналізу методів управління автономною 

робототехнічною транспортною системою фармацевтичного виробництва. Розглянуті методи, 
які включають програмне керування, системи автоматичної навігації, системи управління 
відстанню та уникнення перешкод, системи моніторингу та діагностики, а також системи 
управління енергоефективністю. Проведений аналіз дозволив визначити переваги та недоліки 
кожного методу з метою вдосконалення логістики фармацевтичного виробництва через 
впровадження автономних роботів. 
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Актуальність дослідження методів керування автономною робототехнічною транспортною 

системою фармацевтичного виробництва визначається нагальністю проблеми оптимізації 
логістичних процесів у фармацевтичній промисловості. Зростання попиту на фармацевтичну 
продукцію та необхідність забезпечення високої якості та безпеки ліків вимагають пошуку 
ефективних рішень у використанні автоматизованих систем. Розвиток технологій у сфері 
мобільних роботів, штучного інтелекту та інтернету речей відкриває нові можливості для 
вдосконалення логістики фармацевтичного виробництва через впровадження автономних 
роботів. Проте ефективне керування такими системами потребує подальших досліджень та 
розробок, особливо у контексті вимог до безперебійності постачання лікарських засобів та 
високих стандартів управління якістю. 

Існує декілька методів керування автономною робототехнічною транспортною системою 
фармацевтичного виробництва, які включають в себе такі підходи. Програмне керування: 
робототехнічна транспортна система може бути програмована заздалегідь для виконання 
конкретних завдань та маршрутів виробничого процесу. Особливості цього методу полягають 
у можливості точного налаштування рухів та дій робота, але він може бути обмежений в 
умовах змінюваного середовища. Системи автоматичного навігації: використання систем 
навігації, таких як GPS або візуальне сприйняття, дозволяє роботам автоматично визначати 
своє місцезнаходження та намічати оптимальний маршрут до цілі. Цей метод особливо 



корисний у великих виробничих приміщеннях або на відкритих територіях. Системи 
управління відстанню і уникнення перешкод: ці системи дозволяють роботам уникати зіткнень 
з іншими об'єктами та регулювати свою швидкість в залежності від відстані до перешкод. Це 
дозволяє забезпечити безпеку переміщення роботів у виробничому середовищі. Системи 
моніторингу та діагностики: для ефективного управління автономною транспортною 
системою важливо мати систему моніторингу та діагностики, що дозволяє вчасно виявляти та 
вирішувати проблеми, що виникають у робототехнічних системах. Системи управління 
енергоефективністю: для підвищення енергоефективності та тривалості роботи автономних 
робототехнічних систем використовуються спеціальні алгоритми управління енергопотоками 
та оптимізації використання енергії. Ці методи дозволяють підвищити ефективність та безпеку 
виробничого процесу у фармацевтичному виробництві за рахунок автоматизації та оптимізації 
логістичних процесів. 

В таблиці 1 приведено порівняння переваг та недоліків кожного з методів управління 
автономною робототехнічною транспортною системою фармацевтичного виробництва. 

 
Метод управління Переваги Недоліки 

Програмне керування 
Можливість точного 
налаштування рухів та дій 
робота 

Обмеженість у умовах 
змінюваного середовища 

Системи автоматичного 
навігації 

Автоматичне визначення 
місцезнаходження та 
намічання оптимального 
маршруту 

Залежність від доступності 
супутникового сигналу (у 
випадку GPS 

Системи управління 
відстанню та уникнення 
перешкод 

Уникнення зіткнень з іншими 
об'єктами та регулювання 
швидкості в залежності від 
відстані 

Потреба в складних датчиках 
та обчислювальних ресурсах 

Системи моніторингу та 
діагностики 

Своєчасне виявлення та 
вирішення проблем у 
робототехнічних системах 

Потреба в додатковому 
обладнанні та програмному 
забезпеченні 

Системи управління 
енергоефективністю 

Підвищення 
енергоефективності та 
тривалості роботи 
автономних робототехнічних 
систем 

Складність в реалізації та 
налаштуванні алгоритмів 
управління енергопотоками 
та оптимізації використання 
енергії 

 
Висновки. За допомогою порівняльної таблиці стало зрозуміло, що кожен метод 

управління автономною робототехнічною транспортною системою має свої переваги та 
недоліки: 

- програмне керування дозволяє точно налаштувати рухи та дії робота, але може бути 
обмеженим у змінюваних умовах; 

Вибір конкретного методу повинен залежати від конкретних умов та вимог виробництва 
фармацевтичних виробів. Комбінування різних методів може бути найбільш оптимальним 
рішенням для досягнення високої ефективності та безпеки виробничого процесу. 
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