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В усіх сферах людської діяльності процес транспортування вантажів 
займає значних затрат часу і сил. Особливо багато людей задіяно при 
транспортуванні малогабаритних вантажів на складах та в кур’єрській службі. 
Тому розробка автоматичних пристроїв для транспортування малогабаритних 
вантажів покликана зменшити використання людської праці та полегшити її 
умови.  

Було проведено аналіз патентних документів різних конструкцій таких 
пристроїв і можна поділити їх на два типи: стійкі та нестійкі пристрої. Перші не 
потребують додаткового втручання для стабілізації свого положення.  Другі 
потребують постійного керуючого впливу для стабілізації свого положення в 
просторі. 

Перший тип здебільшого представлений колісними платформами з 
чотирма чи більше колесами. Перевагою такої конструкції є її простота, 
стабільність і легкість в керуванні. Наприклад чотириколісний робот-кур’єр [1] 
має конструкцію візка з приводними колесами без амортизації та систему 
позиціонування в просторі. Він може вільно рухатись по тротуарам та пологим 
спускам, але погано долає перешкоди у вигляді бордюрів чи ям. Схожа 
концепція відображена у патенті [2], пристрій має низький центр ваги, що 
дозволяє перевозити значну вагу по складській закритій території, але 
використання приводних коліс, осі яких жорстко закріплені на рамі,  для 
повороту зменшують стабільність пристрою в русі і спричиняють додаткові 
коливання. В патенті [3] представлено рухому чотириколісну платформу-
кур’єра з поворотними колесами, які покращують маневреність. Робот 
призначений для доставки посилок та продуктів харчування в контейнері, який 
при відкриванні кришки піднімається для зменшення необхідності нахилятись 
щоб дістати його вміст. Для доставки їжі запропоновано пристрій [4], який має 
чотириколісний рушій з фіксованим положенням коліс, що в сукупності з їх 
малим розміром негативно впливають на ходові показники, такі як прохідність і 
маневреність, а встановлення сонячної панелі з приводом повороту до сонця не 
покращує якість виконання основного завдання – доставки їжі. В 
чотириколісному пристрої [5] осі коліс закріплені на шатунах, що дало змогу  
покращити прохідність та піднімати-опускати контейнери під’їжджаючи під 
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них. На відміну від колісних рушіїв застосування гусеничних [6] має наступні 
переваги: прохідність, можливість підніматись по сходам, висока стабільність 
та несуча здатність. Однак, такі пристрої мають низьку швидкість переміщення. 
Шестиколісні роботи кур’єри від Amazon [7] хоч і були широко застосовані в 
кур’єрській доставці по місту, але не позбавлені недоліків, наприклад жорстко 
закріплені осі коліс погіршують маневреність та стабільність робота в русі, 
відсутність м’якої підвіски для гасіння коливань в русі не дозволяє доставляти 
напої в стаканах чи їжу без спеціального пакування, також є проблема в доланні 
перешкод бордюрів, ям. Ще один шестиколісний робот-кур’єр [8] має високу 
стійку з полицями, яка знижує  стійкість при його русі.  

Другий тип – нестійкі пристрої для транспортування вантажів 
представлені зазвичай двоколісними роботами: сігвей [9], самокат [10], 
мотоцикл [11]. Перевагою конструкції сігвея є можливість транспортувати 
велику кількість матеріалів, в патенті [9] це реалізовано за допомогою 
збільшення висоти робота і встановленням поличок для товарів, але 
залишається проблема стабілізації такого пристрою в поперечній площині. 
Проблему поперечної стійкості вирішили в роботі [12] за рахунок заниження 
центру ваги, також великі колеса дозволяють долати невисокі перешкоди та 
бордюри при переміщенню по місту. Але це накладає обмеження по кількості 
вантажу, який транспортується і збільшує габарити самого пристрою. В патенті 
[13] запропоновано конструкцію сігвея в якому колеса розміщені на керованій 
підвісці, що дозволяє виконувати нахили робота в поперечній площині, тобто 
загалом стабілізувати положення робота у всіх напрямках. Це дозволяє робити 
робота вищим, долати перешкоди, збільшувати швидкість переміщення і 
поворотів. Цей самий підхід використано в конструкції робота для палетування 
Boston Dinamics [14], що в сукупності з маніпуляторами дозволяє піднімати 
переміщувати та складати коробки на палети. Схожий за принципом роботи 
пристрій [15], який має великі захвати для підйому та переміщення 
пластикових ящиків чи коробок.  

Недоліком нестійких роботів є складність в проектуванні та створення 
оптимального керування, також при аварійних ситуаціях або при зникненні 
живлення цей робот втратить рівновагу і впаде. 

На відміну від сігвеїв які мають поперечну стійкість, робот-самокат має 
повздовжню стійкість, а поперечну досягають за допомогою застосування 
різних механізмів балансування (гіроскопи [16], реактивні колеса [10]). 
Перевагою таких засобів в порівнянні з сігвеями та колісними платформами є 
менший профіль на дорозі, здатність розвивати більшу швидкість, також вони 
мають гарну повздовжню стійкість. Їхніми недоліками є погана поперечна 
стабільність в статичному стані. Останній недолік намагались виправити в 
роботі [17] за допомогою застосування поворотних коліс, але виявилось, що 
така конструкція не здатна зберігати стан рівноваги після бічного удару. 
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