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шений должна строиться с использованием принципа информа-
ционной избыточности. 
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В статье рассмотрены область применения, круг решаемых задач, 
требования к мобильным РТК, предназначенных для работы в 
экстремальных условиях 
 
Постановка проблемы. По мере интенсификации про-

мышленного производства неуклонно растет количество чрезвы-
чайных ситуаций (ЧС), обусловленных технологией производства, 
в таких отраслях как атомная энергетика, химическая, металлур-
гическая, горнодобывающая отрасли промышленности. В ряде 
случаев при ЧС создаются такие условия, которые полностью ис-
ключают присутствие человека. Единственным средством, которое 
может его заменить являются мобильные робототехнические ком-
плексы (РТК). 

Поэтому существует необходимость применения РТК для ис-
ключения или минимизации фактора риска для жизни и здоровья 
человека. 
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Анализ последних исследований и публикаций. Лиди-
рующие позиции в области создания и применения РТК принад-
лежат развитым странам: США, Японии, Франции, Германии. Не-
смотря на ежегодное увеличение парка промышленных РТК, ком-
плексы, которые можно применять для ликвидации последствий 
ЧС, составляют лишь незначительную часть от общего количества 
роботов. 

Авария на Чернобыльской атомной электростанции впервые 
предельно остро поставила вопросы о необходимости иметь техни-
ку для выполнения работ в неблагоприятной среде  и показала 
решающую роль в этом робототехники [1]. В 1997 году в Лаборато-
рии Всероссийского Научно-исследовательского института экспе-
риментальной физики произошла ядерная вспышка, сопровож-
давшаяся резким повышением температуры и образованием мощ-
ного нейтронного излучения. Для ликвидации радиационной ава-
рии без ущерба для здоровья людей были задействовано ряд мо-
бильных РТК [2]. 

Постановка задачи и ее решение. Для решения задачи 
необходимо оценить возможности существующих РТК, применяе-
мых для ликвидации ЧС, и сформулировать требования к вновь 
создаваемым роботам. Анализ функциональных возможностей и 
технических характеристик промышленных роботов показал, что 
РТК, предназначенные для ликвидации чрезвычайных ситуаций, 
должны обладать рядом дополнительных функций и возможно-
стей для решения следующих задач: 

– передвижение при наличии разрушений и непредвиден-
ных препятствий; 

– выполнение нестандартных манипуляционных операций 
с органами управления технологическим оборудованием; 

– проведение демонтажных и ремонтных работ с технологи-
ческим оборудованием, разрезание трубопроводов и металлокон-
струкций; 

– тушение пожаров; 
– расчистка и разборка разрушений, очистка местности от 

вредных веществ; 
– выявление и обезвреживание боеприпасов. 
Анализ технических характеристик и функциональных воз-

можностей существующих РТК [2–4], которые применяются для 
ликвидации ЧС различного характера (табл. 1), показал, что 
большинство реализованных на сегодняшний день комплексов 
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являются мобильными роботами, которые ориентированы на рабо-
ты связанные с ликвидацией аварий на радиационно-опасных 
объектах и на решение задач по разминированию территорий. 

Основным способом управления рассмотренных РТК являет-
ся комбинация дистанционного автоматизированного управления 
со стороны человека-оператора и местного автоматического управ-
ления. Перемещение к месту работы обеспечивается специальны-
ми транспортными средствами или собственной системой пере-
движения. Энергопитание роботов – автономное, кабельное или 
комбинированное. По характеру выполняемых операций все РТК 
делятся на две группы – инспекционные и технологические. 

Инспекционные комплексы обеспечены средствами видео-
наблюдения, измерительной аппаратурой и манипуляторами, ко-
торые предназначены для расчистки проходов, взятия проб, поис-
ка и взятия отдельных объектов, выполнения разных операций с 
органами управления технологического оборудования. 

Технологические РТК предназначены для выполнения раз-
ных технологических операций обычно с помощью сменных рабо-
чих органов, включая установленные на шасси бульдозерные от-
валы, грейферы, сварочные аппараты, металлорежущий инстру-
мент. 

Анализ конструкции рассмотренных модификаций РТК, по-
зволяет сделать вывод о том, что базовая модель мобильного робо-
та должна иметь такие элементы и системы: 

1. Мобильное шасси и система управления его движением.  
2. Система энергообеспечения комплекса.  
3. Манипулятор и система управления его положением.  
4. Командно-телеметрическая система.  
5. Система управления технологическими устройствами.  
6. Телевизионная обзорно-измерительная система техниче-

ского зрения.  
При решении задач по разработке РТК, ориентированных на 

работу в экстремальных условиях, необходимо учитывать следую-
щие особенности: 

– сложность внешних условий, которые чаще всего находят-
ся на границе возможностей современной техники; 

– сложность, многообразие, нечеткость подлежащих выпол-
нению функций, которые приводят к большой номенклатуре тех-
нических средств. 
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Выводы. При проектировании РТК, предназначенных для 
ликвидации ЧС, необходимо реализовать: 

– функциональную и конструктивную унификацию РТК на 
основе их модульного построения; 

– согласованность требований к РТК и к их техническому 
окружению, с которым они должны взаимодействовать, из условий 
максимума общей технико-экономической эффективности. 
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