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УДК 621.865 
АНАЛІЗ СУЧАСНИХ МОБІЛЬНИХ ПЛАТФОРМ НАЗЕМНИХ ПОШУКОВИХ 

РОБОТІВ 
 

І. А. Поддубняк 
Харківський національний університет радіоелектроніки  
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14  
E-mail: illia.poddubniak@nure.ua 
Анотація: У даній статті було розглянуто та проаналізовано конструкції тринадцяти 

варіантів мобільних робототехнічних платформ. В результаті визначено характеристики, 
переваги та недоліки, що описують галузі використання кожного типу у наземних 
пошукових операціях. Аналіз формує уявлення про застосування різних платформ 
відповідно до умов їх експлуатації у пошукових операціях, що необхідно для подальших 
досліджень у цій галузі. 

Ключові слова: робототехніка, біоробототехніка, переміщення, робот, пошук. 
 

ANALYSIS OF MODERN MOBILE PLATFORMS OF GROUND SEARCH ROBOTS 
 
I. Poddubniak 
Kharkiv National University of Radio Electronics  
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av.,14  
E-mail: illia.poddubniak@nure.ua 
Annotation: This article discusses and analyzes the designs of thirteen variants of mobile 

robotics platforms. As a result, the characteristics, advantages and disadvantages describing the 
fields of use of each type in ground search operations are determined. The analysis forms an idea 
about the application of different platforms according to the conditions of their use in search 
operations, which is necessary for further research in this field. 
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АКТУАЛЬНІСТЬ РОБОТИ. Актуальність аналізу відмінностей у конструкції мобільних 
платформ, що можуть бути використані як рушії систем для наземних пошукових робіт, 
полягає в тому, що у сучасності необхідність виконання наземних пошукових робіт може 
виникати для зовсім різних цілей та умов кількох категорій, у тому числі пошук загублених, 
пошук поранених, пошук людей під штучними чи природними завалами, пошук у місцевості 
міського типу, пошук у природних середовищах тощо. Це також відображено у сучасних 
стандартах та потреб щодо роботів для пошукових та рятувальних завдань. [1] 

МАТЕРІАЛ І РЕЗУЛЬТАТИ ДОСЛІДЖЕНЬ. В якості платформ для пересування роботів, 
що виконують пошукові роботи на землі, проведемо аналіз тих, що відносяться до таких 
основних типів: 

− колісні платформи; 
− платформи на гусеничних (танкових) стрічках; 
− платформи, що імітують рух тварин з кінцівками; 
− змієподібні платформи; 
− платформи з комбінованим типом пересування. 
Розглянемо колісні платформи. 
Wheel-Legged Rescue Robot (рис. 1,а) від Цзяннанського університету – типова 

малогабаритна чотириколісна платформа з нетиповою конструкцією коліс, що можуть 
складатися. [2] 

Claw-Wheel III (рис. 1,б) від дослідників з Національного університету Тайваню – 
двоколісна платформа з типом коліс, що розгортаються на два «кігтеві» колеса кожне. [3] 

 



 

  
                   а)                                                                            б) 

Рисунок 1 – Колісні платформи 
а) Робот Wheel-Legged Rescue Robot; б) робот Claw-Wheel III 

 
В ході проведеного аналізу визначені наступні спільні переваги розглянутих колісних 

платформ: високі звичайна швидкість на плоских поверхнях та під час здолання перешкод, 
не споживають забагато енергії та мають невеличкі габарити та вагу, що підходить для умов 
завалів та більшості штучних та натуральних тунелів. 

До спільних недоліків розглянутих колісних платформ можна віднести: відсутність 
здатності пересування вбік та практично відсутня нормальна протидія перегортанню догори 
дриґом. 

Переваги Wheel-Legged Rescue Robot: здатність долати невеликі вертикальні перешкоди. 
Недоліки Wheel-Legged Rescue Robot: обмежена здатність здолання високих вертикальних 

перешкод та довгих прірв, ускладнена внутрішня конструкція коліс. 
Переваги Claw-Wheel III: гарна здатність долати вертикальні перешкоди завдяки 

двоконтактному режиму трансформації коліс. 
Недоліки Claw-Wheel III: конструкція може застрягти у смітті під час трансформації-

згортання. 
Розглянемо платформи на гусеничних (танкових) стрічках.  
Танкові платформи для роботів, що не є гібридними та використовуються в умовах 

нестабільної та потенційно небезпечної місцевості, зазвичай, мають конструкції більш прості 
та стабільні, ніж в танкових платформах для роботів, що використовуються для більш 
вузьких та специфічних задач. [4] 

Ex-Robot від ExRobotics – приклад типової танкової платформи на гусеничних стрічках 
(рис 2, а). [5] 

TRADR від дослідників з Федеральної вищої технічної школи Цюриха – платформа (рис 
2, б), що поєднує у конструкції 3 пари гусеничних стрічок на суглобах. [6] 

 

 
а)      б)  

Рисунок 2 – Платформи на гусеничних (танкових) стрічках 
а) Робот Ex-Robot; б) робот TRADR 

 



В ході проведеного аналізу визначені наступні спільні переваги розглянутих танкових 
платформ: доволі висока швидкість, гарна здатність долати нескладні ґрунтові типи 
перешкод без значної втрати швидкості, можливість встановлювання немалої кількості 
зовнішніх та внутрішніх компонентів за рахунок гарної вантажопідйомності. 

До спільних недоліків розглянутих танкових платформ можна віднести: нездатність 
переміщення вбік, відносно велика вага. 

Переваги Ex-Robot: не споживає забагато енергії та має просту конструкцію. 
Недоліки Ex-Robot: нема протидії перегортанню догори дриґом та обмежена здатність 

здолання високих вертикальних перешкод та довгих прірв. 
Переваги TRADR: за рахунок можливості повороту кожного з шести носіїв стрічок має 

протидію перегортанню догори дриґом та поліпшені здатності долати вертикальні 
перешкоди. 

Недоліки TRADR: збільшена складність конструкції та має відносно великі габарити. 
Розглянемо платформи з кінцівками. 
ARAT 4.1 від AKINROBOTICS – платформа (рис. 3, а), що має конструкцію по типу 

швидких ссавців, що пересуваються на чотирьох лапах. [7]  
RoboSimian від NASA – робот приматоподібної платформи (рис. 3, б), що може 

пересуватись як на чотирьох, так і на двох кінцівках. [8] 
Snake monster від Університету Карнегі-Меллон – павукоподібна шостиніжна платформа 

(рис. 3, в), де кінцівки складаються з модулярних елементів та є приєднаними модулярними 
з’єднаннями. [9] 
 

 
а)                                              б)                                                 в) 

а) Робот ARAT 4.1; б) робот RoboSimian; в) робот Snake monster 
Рисунок 3 – Платформи з кінцівками 

 
В ході проведеного аналізу визначені наступні спільні переваги розглянутих платформ з 

кінцівками: здатність переміщення вбік, у випадку перегортання догори дриґом є здатність 
повернення до нормальної позиції, гарна вантажопідйомність та корпуси мають достатньо 
місця для додаткових зовнішніх та внутрішніх компонентів, функціонально є можливість 
стрибати, можливість гарно долати перешкоди різних типів, у тому числі сходи. 

До спільних недоліків розглянутих платформ з кінцівками можна віднести: відносно 
більші складність конструкції та обслуговування та менші швидкість та енергоефективність 
на відносно плоских поверхнях у порівнянні з колесами чи танковим шасі. 

Переваги ARAT 4.1: копито-подібні вузькі «лапи» без додаткових пальців, як 
підтверджують досліди в галузі біомеханіки, є оптимальними для витримування 
навантажень та для швидких мобільних об’єктів з чотирьома пропорційно-довгими 
кінцівками є аеродинамічними, енерго-економними та підходять для більшості типів 
місцевостей за рахунок меншої стабільності (яку надають додаткові «пальці»), яка все одно 
забезпечується наявністю кількох точок опори. [10] 

Недоліки ARAT 4.1: габарити великі вертикально (при режимі максимальної швидкості) 
та в довжину, що не підходить для умов завалів та тісних поворотів тунелів. 



Переваги RoboSimian: може взаємодіяти з дверями та іншими об’єктами призначеними 
для рук людей (що може бути необхідним для пошуків у будівлях) та може залазити на 
вертикальні поверхні по типу міцних труб та драбин. 

Недоліки RoboSimian: великі вага та габарити. 
Переваги Snake monster: модулярні з’єднання між кожним суглобом дозволяють 

встановлювати дві чи три пари ніг різної довжини для різних задач. 
Недоліки Snake monster: модулярність кожного елементу кінцівок ускладнює конструкцію 

та знижує надійність стабільної роботи у небезпечних умовах. 
Розглянемо змієподібні платформи. 
Wheeko від ROBOTNOR – змієподібна платформа (рис. 4, а) з пасивними колесами. [11] 
Unified Snake від Університету Карнегі-Меллон – змієподібна платформа (рис 4, б), що 

складається з модулярних електронних компонентів, що можуть бути приєднані чи 
роз’єднані користувачем для зміни довжини робота. [12] 
 

 
 а)     б)   

а) Робот Wheeko; б) робот Unified Snake 
Рисунок 4 – Змієподібні платформи 

 
В ході проведеного аналізу визначені наступні спільні переваги розглянутих змієподібних 

платформ: плавний розподіл дії ваги конструкції на поверхні, габарити підходять для 
тунелів, гарно долають перешкоди різних типів (у тому числі вертикальні) та відсутність 
ризику перегортання догори дриґом. 

До спільних недоліків розглянутих змієподібних платформ можна віднести: складність 
конструкції та зовнішні компоненти можуть бути встановлені тільки на кінцях роботів, а 
встановлення додаткових внутрішніх компонентів обмежено малими габаритами ланцюжків. 

Переваги Wheeko: висока швидкість відносно інших типових змієподібних платформ та 
здатність руху вбік за рахунок перекатів. 

Недоліки Wheeko: робот може випадково зісковзнути під час здолання вертикальних 
перешкод. 

Переваги Unified Snake: може залазити на вузькі вертикальні об’єкти по типу труб та 
дерев та за рахунок модулярності компонентів довжина конструкції може бути швидко 
зменшена чи збільшена. 

Недоліки Unified Snake: повільний рух. 
Розглянемо платформи з комбінованим типом пересування. 
INACHUS від SINTEF – багатосенсорний пошуковий робот, комбінація змієподібної 

платформи (рис 5, а) з платформою на гусеничних стрічках. [13] 
RSTAR від дослідників з Неґевського університету імені Бен-Гуріона – комбінує у 

рушійній платформі (рис 5, б) 2 ноги, кожна з них має 2 ступені вільності та, в залежності від 
конфігурації, 2-3 пари коліс двох типів. [14] 

Rooster від RoboTiCan – гібрид (рис 5, в) квадрокоптерної та одноколісної платформи, що 
поєднує колесо з захисною кліткою. [15] 



Multifunctional rescue robot with four-bar wheel-legged structure від Цзяннанського 
університету (рис 5, г), що поєднує у собі режими руху ногами (яких він має 6) та колесами 
(яких він має 4) у одну конструкцію. [16] 
 

  
                  а)                 б)                  в)      г)             
а) Робот INACHUS; б) робот RSTAR; в) робот Rooster; г) робот multifunctional rescue robot 

with four-bar wheel-legged structure 
Рисунок 5 – Платформи з комбінованим типом пересування 

 
В ході проведеного аналізу визначені наступні спільні переваги розглянутих платформ з 

комбінованим типом пересування: поліпшена здатність долати перешкоди різних типів та 
відносно великі максимальні швидкості. 

До спільних недоліків розглянутих платформ з комбінованим типом пересування можна 
віднести: більша чутливість до фізичних пошкоджень за рахунок ускладнених конструкцій. 

Переваги INACHUS: невеликі габарити, конструкція рівномірно розподіляє вагу та 
дозволяє встановлювати доволі багато внутрішніх компонентів, мінімальні ризики 
перегортання догори дриґом. 

Недоліки INACHUS: сильне уповільнення руху під час здолання перешкод, є ризик 
застрягти через затримання «ланцюжків» перешкодами, нездатність переміщення вбік 

Переваги RSTAR: висока швидкість на рівних поверхнях, може повернутися до 
нормального положення колесами вниз та має здатність пересуватися між стінками як 
горизонтально, так і вертикально. 

Недоліки RSTAR: сильне уповільнення руху під час здолання невеликих вертикальних 
перешкод та прірв та тризубчасті колеса можуть заплутатись у мотузках чи дротах. 

Переваги Rooster: здатність літати без перегортань, стійкість до зіткнень вище ніж в 
звичайних літальних дронів, невелика ймовірність пошкодити потенційно крихкі 
середовища завдяки малим габаритам та вазі (1300 г). 

Недоліки Rooster: батареї вистачає тільки на 12-90 хвилин роботи, ротори можуть бути 
легко пошкоджені сміттям, обмежені вантажопідйомність (до 300 г) та можливість 
встановлення додаткових зовнішніх компонентів. 

Переваги multifunctional rescue robot with four-bar wheel-legged structure: гарна швидкість 
при використанні коліс, великий корпус дозволяє легко приєднати додаткові зовнішні чи 
внутрішні компоненти та наявна можливість руху вбік. 

Недоліки multifunctional rescue robot with four-bar wheel-legged structure: відсутня 
можливість протидії перегортання догори дриґом. 

ВИСНОВКИ. На основі аналізу доступної інформації щодо можливостей, специфікацій та 
інженерного виконання роботів можна зробити висновок, що як типи платформ, так і окремі 
платформи мають свої особливості, переваги та недоліки, знання про які є необхідними для:  

− оцінки їх сумісності з ефективною експлуатацію в певних умовах тих пошуків, в яких 
можуть бути зацікавлені їх потенціальні користувачі; 

− можливості подальших досліджень та розробок на основі існуючих проектів та їх 
концептів, у чому можуть бути зацікавлені їх потенційні дослідники. 
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