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Розробка автономних мобільних роботів, здатних розумно рухатися та діяти, 

передбачає інтеграцію багатьох різних масивів знань.  
Робота можна визначити як «механічний пристрій, який виконує автоматизовані 

завдання, або згідно з прямим наглядом людини, заздалегідь визначеною програмою, або за 
набором загальних інструкцій, використовуючи методи штучного інтелекту». Перший 
комерційний робот був розроблений у 1961 р. та використовувався в автомобільній 
промисловості компанією Ford. В основному роботи були призначені для заміни людини в 
монотонних, важких і небезпечних процесах. В даний час, через економічні причини, 
промислові роботи інтенсивно використовуються в дуже різноманітних сферах застосування. 
Більшість промислових роботів стаціонарні. Вони працюють із фіксованого положення та 
мають обмежений робочий діапазон. Навколишня зона робота зазвичай проектується 
відповідно до завдань робота, а потім захищається від зовнішнього впливу. Ці роботи 
ефективно виконують такі завдання, як зварювання, свердління, складання, фарбування та 
пакування. 

Однак у багатьох додатках може бути корисним створити робота, який може 
працювати з більшою мобільністю. На відміну від більшості стаціонарних роботів, де 
навколишній простір адаптований відповідно до завдань робота, мобільні роботи повинні 
адаптувати свою поведінку до оточення. Замість того, щоб виконувати фіксовану 
послідовність дій, мобільним роботам потрібно розвивати певну обізнаність про навколишнє 
середовище через взаємодію з усіма видами датчиків; вони використовують вбудований 
інтелект, щоб визначити найкращу дію. Розробка інтелектуальних навігаційних систем на 
мобільних роботах, які забезпечують ефективне пересування без зіткнень, все ще є центром 
кількох дослідницьких проектів. 

Мобільні роботи – це зазвичай ті роботи, які можуть пересуватися з місця на місце по 
землі. Мобільність дає роботі набагато більшу гнучкість для виконання нових, складних, 
захоплюючих завдань. Світ не потрібно змінювати, щоб зробити всі необхідні предмети 
доступними для робота. Роботи можуть пересуватися куди потрібно. Можна 
використовувати менше роботів. Роботи з мобільністю можуть виконувати більш природні 
завдання, в яких середовище не призначене спеціально для них. Ці роботи можуть 
працювати в просторі, зосередженому на людині , і співпрацювати з людьми, розділяючи 
робочий простір разом. 

Мобільному роботу потрібні механізми пересування, які дозволяють йому необмежено 
переміщатися в навколишньому середовищі. Існує велика різноманітність можливих 
способів пересування, що робить вибір підходу робота до пересування важливим аспектом 
конструкції мобільного робота. Більшість цих механізмів пересування створено на основі 
їхніх біологічних аналогів, які пристосовані до різних середовищ і цілей. Багато біологічно 
натхненних роботів ходять, повзають, ковзають і стрибають. 

Автономний робот здатний виявляти об’єкти за допомогою датчиків або камер і 
обробляти цю інформацію в рух без дистанційного керування. 

Створення надійного, модульного та автономного мобільного роботу, який здатний 
розумно рухатися і виконувати різні завдання в полі є перспективним науковим завданням. 
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