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(57) Мобільний робот, який містить мобільну базу 

(9), оснащену основними гусеницями (1) і гусени-

цями, що набігають, при цьому на мобільній базі 
(9) закріплений маніпулятор, який відрізняється 

тим, що оснащений натяжним пристроєм основних 
гусениць, який складається з корпусу (3), з'єднано-
го з мобільною базою, та який має на своїх бічних 
стінках напрямні (11, 11') у формі ластівчина хвос-
та, які розміщені на відстані відносно одна одної у 
вертикальній площині, при цьому між напрямними 
(11, 11') закріплене гніздо (12) натяжного гвинта 
(10), та з повзунів (13), що мають напрямні (14, 14') 
у формі ластівчина хвоста, які розміщені на відс-
тані відносно одна одної у вертикальній площині, 
та взаємодіють із напрямними (11, 11') корпуса (3), 
при цьому між напрямними (14, 14') закріплена 
гайка (15), у якій обертається натяжний гвинт (10), 
при цьому кожний повзун (13) виконаний у вигляді 
пластини і прикріплений до корпуса редуктора (4), 
на валу якого розміщене зубчасте колесо (6) при-
воду основних гусениць (1). 

 
 

 
 

Предметом винаходу є мобільний робот, зок-
рема робот, призначений для знешкодження небе-
зпечних вантажів і для контролю території, що 
включає мобільну базу, оснащену головними гусе-
ницями і гусеницями, що набігають, при цьому на 
мобільній базі розміщений маніпулятор. 

З опису до патенту США АР №US 5022812 ві-
домо самохідний пристрій мобільного робота, що 
складається з гусениць, що охоплюють їздові ко-
леса, та гусениць, що набігають. Переднє їздове 
колесо розміщене на осі, що розташоване вище 
осі інших коліс. Завдяки цьому передня частина 
гусениці піднята стосовно горизонтальної площи-
ни. Вісь переднього колеса може змінювати своє 
положення щодо горизонтальної площини, завдя-
ки чому забезпечується стійкість робота при подо-
ланні перешкод. Зміна положення осі переднього 
колеса обумовлює зміну натягу гусениці. Натяг 

гусениць є важливим параметром для збереження 
стійкості робота при його переміщенні, зокрема на 
території з нерівним ґрунтом. З метою забезпе-
чення певного натягу гусениці використовується 
складний натяжний механізм, що ускладнює всю 
конструкцію самохідного робота. 

Відповідно до пропонованого винаходу мобі-
льний робот включає мобільну базу, оснащену 
основними гусеницями і гусеницями, що набіга-
ють, при цьому на мобільній базі закріплений ма-
ніпулятор, що відрізняється тим, що оснащений 
натяжним пристроєм основних гусениць, який 
складається з корпусу, з’єднаного з мобільною 
базою та що має на своїх бічних стінках напрямні у 
формі ластівчина хвоста, які розміщені із кроком 
відносно один одного у вертикальній площині, при 
цьому між напрямними закріплене гніздо натяжно-
го гвинта, а також з повзунів, що мають напрямні у 
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формі ластівчина хвоста, розміщені із кроком від-
носно один одного у вертикальній площині, та які 
взаємодіють із напрямними корпуса, при цьому 
між напрямними закріплена гайка, у якій оберта-
ється натяжний гвинт, при цьому кожний повзун, 
виконаний у вигляді пластини, прикріплений до 
корпуса редуктора, на валу якого розміщене зуб-
часте колесо приводу гусениць. 

Приклад виконання пропонованого, відповідно 
до винаходу, мобільного робота представлений на 
фігурах: 

На фігурі 1 зображено загальний вигляд мобі-
льного робота; 

На фігурі 2 зображено натяжний пристрій гу-
сениці, загальний схематичний вигляд; 

На фігурі 3 зображено корпус натяжного при-
строю, загальний схематичний вигляд; 

На фігурі 4 зображено повзун натяжного при-
строю, загальний схематичний вигляд; 

На фігурі 5 зображено фрагмент натяжного 
пристрою гусениці, схематичний вигляд. 

Мобільний робот має мобільну базу 9, на якій 
розміщений маніпулятор 2. Мобільний робот 9 
оснащений основними гусеницями 1, що приво-
дяться в рух за допомогою зубчастих коліс 6, за-
кріплених на вхідному валу редуктора 4. Редуктор 
4 передає привідне зусилля від електродвигунів 5. 
За допомогою пластини 7 до мобільної бази 9 при-
кріплений натяжний пристрій основних гусениць 1. 

Натяжний пристрій головних гусениць 1 вклю-
чає корпус 3, з’єднаний з мобільною базою 9 і має 
на своїх бічних стінках напрямні 11, 11' у формі 
ластівчина хвоста, які розміщені на відстані одна 
відносно одної у вертикальній площині. Між на-
прямними 11, 11' закріплене гніздо 12 гвинта 10. 
Крім того, натяжний пристрій оснащений повзуна-
ми 13 у формі пластин, прикріпленими до корпуса 
редуктора 4. Повзуни 13 мають напрямні 14, 14' у 
формі ластівчина хвоста, розміщені на відстані 
відносно одна одної у вертикальній площині, які 
взаємодіють із напрямними 11, 11' корпуса 3, при 
цьому між напрямними 11, 11' закріплена гайка 15, 
у якій обертається натяжний гвинт 10. Натяг голо-
вних гусениць 1 регулюється шляхом обертання 
натяжного гвинта 10, переважно із трапецоїдаль-
ним різьбленням. Обертання натяжного гвинта 10 
викликає переміщення повзунів 13 і прикріплених 
до них редукторів 4, на вхідному валу яких розмі-
щене зубчасте колесо 6, що приводить у рух голо-
вні гусениці 1. До пластини 7, що прикріплює на-
тяжний пристрій до мобільної бази 9, прикріплений 
також модуль радіопередавача 8, на який надхо-
дять сигнали з пульта керування. Конструкція на-
тяжного пристрою дозволяє проводити незалежне 
регулювання натягу кожної головної гусениці 1. 
Після установки заданого натягу гусениць 1 натя-
жний гвинт 10 фіксується за допомогою гайки 16. 
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