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(57) Мобільний робот, оснащений системами при-
воду і керування, а також маніпулятором, розмі-
щеними на мобільній гусеничній платформі, що 
має передню гусеницю зі змінюваним кутом нахи-
лу, призначений для нейтралізації підривних при-
строїв і для проведення експертних перевірок, 
який відрізняється тим, що передня гусениця (2) 

оснащена натяжним пристроєм (1), що має телес-
копічний кронштейн (18'), з'єднаний із втулкою 
(13), у якій розміщені підшипники їздових коліс (4), 
і з зміцнювальними консолями (14), при цьому 
зовнішній елемент (18) телескопічного кронштейна 
(18') оснащений тримачами (10), в які вставлені 
валки (8), що передають приводний момент на 
передню гусеницю (2), та у яких розміщена кон-
соль (7) у формі трикутника, причому зовнішній 
елемент (18) телескопічного кронштейна (18') 
оснащено тримачем для камери (19), призначеної 
для спостереження за навколишнім оточенням 
робота (27), і внутрішнім обмежником (25), у який 
упирається натяжний гвинт (9), при цьому внутрі-
шній елемент(15), зафіксований відносно зовніш-
нього елемента (18) телескопічного кронштейна 
(18') за допомогою притискного гвинта (16), осна-
щений на його передньому кінці елементом (20), у 
якому закріплені осі (6) передніх коліс, що блоку-
ються елементом (21), і має наскрізний отвір для 
натяжного гвинта (9), що фіксується відносно вну-
трішнього елемента (15) притискним гвинтом (24) і 
взаємодіє з гайкою (26), розміщеною на іншому 
кінці внутрішнього елемента (15) телескопічного 
кронштейна (18'). 

 
 

 
Предметом винаходу є мобільний робот, при-

значений для нейтралізації підривних пристроїв і 
для проведення експертних перевірок та оснаще-
ний системами приводу і керування, а також мані-
пулятором, розміщеними на мобільній гусеничній 
платформі, що має передню гусеницю зі змінюва-
ним кутом нахилу. 

Відомі гусеничні транспортні засоби, оснащені 
їздовими гусеницями і гусеницею, що набігає. Гу-
сениця, що набігає, з регульованим кутом поло-
ження, призначена для переміщення гусеничного 
транспортного засобу по ділянках зі значними на-
хилами. Гусениці, що набігають, такого роду вико-
ристовуються, зокрема, у мобільних роботах, при-
значених для нейтралізації і транспортування 

підривних пристроїв. Такі гусениці, що набігають, 
забезпечують високу стійкість робота, що має ве-
лике значення за маніпулювання зі згаданими ви-
ще пристроями. 

Відомий механізм приводу і регулювання по-
ложення гусениці, що набігає, оснащеним лінійним 
електродвигуном, шток якого через важільну сис-
тему з'єднаний з модулем гусениці, що набігає, 
закріпленим на корпусі робота. У цьому механізмі 
блокування положення модуля гусениці, що набі-
гає, виконується тільки шляхом блокування ліній-
ного електродвигуна в певному положенні, що 
може призвести до неконтрольованої зміни поло-
ження гусениці, що набігає, зокрема за проведен-
ня робіт на ділянці зі складним рельєфом. У ході 
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експлуатації гусениця, що набігає, піддається роз-
тяганню, що призводить до порушення функціона-
льних характеристик робота, що неприпустимо при 
демонтажі підривних пристроїв. Відновлення не-
обхідного ступеня натягу гусениці, що набігає, ви-
магає використання зовнішніх пристосувань. 

Задачею винаходу є покращання системи ке-
рування та маніпулювання робота. 

Ця задача здійснюється тим, що мобільний 
робот, оснащено системами приводу і керування, 
а також маніпулятором, розміщеними на мобільній 
гусеничній платформі, що має передню гусеницю 
зі змінюваним кутом нахилу, призначений для ней-
тралізації підривних пристроїв і для проведення 
експертних перевірок, при чому відповідно до ви-
находу передня гусениця оснащена натяжним 
пристроєм, що має телескопічний кронштейн, з'єд-
наний із втулкою, у якій розміщені підшипники їз-
дових коліс, і з зміцнювальними консолями, при 
цьому зовнішній елемент телескопічного крон-
штейна оснащений тримачами, в які вставлені 
валки, які передають приводний момент на перед-
ню гусеницю, та у яких розміщена консоль у формі 
трикутника, причому зовнішній елемент телескопі-
чного кронштейна оснащений тримачем для каме-
ри, призначеної для спостереження за навколиш-
нім оточенням робота, і внутрішнім обмежником, у 
який упирається натяжний гвинт, при цьому внут-
рішній елемент зафіксований відносно зовнішньо-
го елемента телескопічного кронштейну за допо-
могою притискного гвинта і оснащений на його 
передньому кінці елементом, у якому закріплені 
осі передніх коліс, що блокуються елементом, і 
має наскрізний отвір для натяжного гвинта, що 
фіксується відносно внутрішнього елемента при-
тискним гвинтом і взаємодіє з гайкою, розміщеною 
на іншому кінці внутрішнього елемента телескопі-
чного кронштейну. 

У якому закріплені осі передніх коліс, що бло-
куються елементом, і має наскрізний отвір для 
натяжного гвинта, що фіксується відносно внутрі-
шнього кронштейна притискним гвинтом і взаємо-
діє з гайкою, розміщеною на іншому кінці елемента 
телескопічного кронштейну. 

Сутність винаходу пояснюється за допомогою 
фігур. 

На Фіг.1 надано загальний вигляд мобільного 
робота. 

На Фіг.2 - надано вигляд збоку гусениці в ізо-
метрії, що набігає, з натяжним пристроєм . 

На Фіг.3 - зображено вигляд збоку натяжного 
пристрою гусениці в ізометрії. 

На Фіг.4 - зображено вигляд збоку натяжного 
пристрою згідно Фіг.3. 

На Фіг.5 - зображено натяжний пристрій згідно 
Фіг.4, вигляд із протилежної сторони. 

На Фіг.6 - надано натяжний пристрій гусениці в 
розібраному вигляді. 

Мобільний робот 27 оснащено гусеничною си-
стемою переміщення, що складається з передньої 
гусениці 2, що набігає, зі змінним кутом нахилу, 
оснащеної натяжним пристроєм 1. Натяжний при-
стрій 1 передньої гусениці 2 оснащено телескопіч-
ним кронштейном 18', з'єднаним із втулкою 13, у 
якій закріплено підшипники їздових коліс 4, і з змі-

цнювальними консолями 14. Зовнішній елемент 18 
телескопічного кронштейну 18' оснащено трима-
чами 10, у яких розміщені ролики 8, що передають 
приводний момент на передню гусеницю 2. На 
тримачах 10 закріплена також консоль 7 у формі 
трикутника. Зовнішній елемент 18 телескопічного 
кронштейну 18' оснащений тримачем 3 для камери 
19, що призначена для спостереження за навко-
лишнім оточенням робота 27. Зовнішній елемент 
18 телескопічного кронштейна 18' має розміщений 
усередині нього обмежник 25, у який упирається 
натяжний гвинт 9. Внутрішній елемент 15, що фік-
сується відносно зовнішнього елемента 18 телес-
копічного кронштейну 18' притискним гвинтом 16, 
оснащений розміщеним на його передньому кінці 
елементом 20, у якому закріплені осі 6 передніх 
коліс 4, що фіксуються елементом 21. Крім того, 
внутрішній елемент 15 телескопічного кронштейна 
18' має наскрізний отвір для натяжного гвинта 9, 
що фіксується відносно внутрішнього елемента 15 
натяжним гвинтом 24 і взаємодіє з гайкою 26, роз-
міщеною на іншому кінці елемента 15 телескопіч-
ного кронштейна 18'. Внутрішній елемент 15 і зов-
нішній елемент 18 телескопічного кронштейна 18' 
мають у поперечному перерізі форму прямокутни-
ка. Зовнішній елемент 18 телескопічного крон-
штейна 18' оснащений закріпленою (наприклад, 
звареним з'єднанням) у його передній частині 
прямокутною накладкою 17, що має наскрізний 
різьбовий отвір, у яке загвинчується стопорний 
гвинт 16, що запобігає взаємному переміщенню 
зовнішнього 18 і внутрішнього 15 елементів телес-
копічного кронштейна 18'. Внутрішній елемент 15 
телескопічного кронштейна 18' оснащений закріп-
леною в його передній частині консоллю 20, до 
якої прикріплена вісь 6 передніх їздових коліс і яка 
фіксується за допомогою обмежника 21. Консоль 
20 має також наскрізний нерізьбовий отвір, через 
який проходить натяжний гвинт 9, що фіксується 
за допомогою гвинта 23, що вгвинчується в кон-
соль 20. 

Зовнішній елемент 18 телескопічного крон-
штейна 18' має тримачі 10, які закріплені на ньому 
з певним кроком та призначені для закріплення 
роликів 8, які передають приводний момент на 
передню гусеницю 2 з метою її підйому або опус-
кання. Щоб уникнути випадання роликів 8 із три-
мача 10 вони зафіксовані блокувальними елемен-
тами 11 і притискними гвинтами 12. Блокувальні 
елементи 11 виключають радіальне переміщення 
роликів 8, а притискні гвинти 12 - переміщення в 
осьовому напрямку. Зовнішній елемент 18 телес-
копічного кронштейна 18' жорстко, наприклад, за 
допомогою приварних розпірок 14, з'єднаний із 
втулкою 13, у якій розміщений шарикопідшипник 
їздових коліс. 

До зовнішнього елемента 18 телескопічного 
кронштейна 18' жорстко, наприклад за допомогою 
зварювання, прикріплений тримач 22 відеокамери 
19. Відеокамера 19 закріплюється на тримачі 22 
двома кріпильними гвинтами 23, вона призначена 
для спостереження за навколишнім оточенням 
робота 27. 

Внутрішній елемент 15 телескопічного крон-
штейна 18' оснащений закріпленою на його кінці 
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гайкою 26, що взаємодіє з натяжним гвинтом 9, а 
зовнішній елемент 18 телескопічного кронштейна 
18' оснащений на своєму кінці обмежником 25. 

При обертанні натяжного гвинта 9 гайка 26 пе-
реміщується, за рахунок чого забезпечується не-
обхідний натяг гусениці, що набігає, 2 роботу 27. 
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