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ЭРГОНОМИКА И ДИЗАЙН МОБИЛЬНЫХ РОБОТОВ 

 

ERGONOMICS AND DESIGN OF MOBILE ROBOTS 

 

Аннотация: В данной статье рассмотрены аспекты оптимизации 

эргономики и дизайна мобильных роботов, такие как повышение эффективности 

и производительности, удобство обслуживания и ремонта, безопасность работы с 

роботами, удобство и интуитивность управления, интеграция с рабочей средой и 

людьми. Эти аспекты эргономики и дизайна в мобильной робототехнике 

являются неотъемлемой частью разработки и улучшения роботов. 

Abstract: This article discusses aspects of optimizing the ergonomics and design 

of mobile robots, such as improving efficiency and productivity, ease of maintenance 

and repair, safety of working with robots, convenience and intuitiveness of 

management, integration with the work environment and people. These aspects of 

ergonomics and design in mobile robotics are an integral part of the development and 

improvement of robots. 

Ключевые слова: роботехника, мобильные роботы, эргономика, дизайн.  

Key words: robotics, mobile robots, ergonomics, design. 

 

Эргономика и дизайн играют ключевую роль в контексте 

мобильной робототехники, определяя эффективность, безопасность и 

взаимодействие этих роботов с окружающей средой и людьми. Ниже 
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даны несколько обоснований важности эргономики и дизайна в этой 

области [1]: 

1. Повышение эффективности и производительности роботов: 

– Эргономичный дизайн роботов влияет на их 

производительность и эффективность в выполнении задач. 

Оптимизированный дизайн позволяет роботам лучше адаптироваться 

к различным средам и задачам. 

В табл. 1 приведены примеры оптимизации дизайна и 

конструкции роботов. 

 

Таблица 1. Примеры аспектов оптимизации дизайна и 

конструкции роботов 

Аспект дизайна Примеры оптимизации Преимущества 

Форма и 

геометрия 

Оптимизированная форма корпуса робота 

для максимальной маневренности и 

удобства взаимодействия 

Улучшение 

маневренности, 

уменьшение препятствий 

Расположение 

сенсоров 

Размещение сенсоров для оптимального 

восприятия окружающей среды и 

минимизации слепых зон 

Увеличение точности 

восприятия среды, 

улучшение безопасности 

Удобство для 

пользователя 

Эргономичные элементы управления, 

удобные для оператора, учитывающие 

человеческие антропометрические данные 

Уменьшение нагрузки на 

оператора, улучшение 

контроля 

 

– Легкость и прочность. Использование материалов, 

обеспечивающих легкость и прочность конструкции для улучшения 

эффективности работы роботов и снижения износа. 

В табл. 2 приведены примеры аспектов оптимизации легкости и 

прочности роботов. 

Таблица 2. Примеры аспектов оптимизации легкости и прочности 

роботов 

Аспект дизайна Примеры оптимизации Преимущества 

Материалы 

Использование легких, но прочных 

материалов для корпуса и составляющих 

робота 

Снижение веса, увеличение 

маневренности 

Конструкция 

Применение жестких конструкций, 

обеспечивающих прочность и 

долговечность робота 

Увеличение устойчивости, 

снижение риска 

повреждений 
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2. Удобство обслуживания и ремонта:  

– Эргономичный дизайн роботов упрощает доступ к внутренним 

компонентам, что делает процессы обслуживания и ремонта более 

удобными и эффективными.  

В табл. 3 представлены принципы эргономичного дизайна, 

упрощающие процессы обслуживания и ремонта роботов. 

 

Таблица 3. Примеры аспектов оптимизации эргономичного 

дизайна, упрощающие процессы обслуживания и ремонта роботов 

Аспект эргономичного дизайна Примеры оптимизации Преимущества 

Удобство доступа 

Разработка съемных панелей и 

модульной конструкции для 

легкого доступа к внутренним 

компонентам 

Ускоренное 

обслуживание и замена 

компонентов 

Четкое обозначение деталей 

Маркировка компонентов, 

инструкции по замене, 

использование цветовой 

кодировки 

Снижение времени на 

поиск и замену 

компонентов 

Минимизация разъемов и 

кабелей 

Оптимизация размещения 

разъемов и кабелей для удобства 

доступа и меньшего количества 

соединений 

Уменьшение 

вероятности ошибок и 

упрощение 

обслуживания 

 

В данной таблице иллюстрируется, какие конкретные шаги 

могут быть предприняты в рамках эргономичного дизайна для 

облегчения процессов обслуживания и ремонта роботов, что в итоге 

повышает их эффективность и ускоряет восстановительные работы. 

[2] 

3. Безопасность работы с роботами:  

– Эргономика играет важную роль в создании безопасных 

условий работы с роботами. Оптимизированный дизайн уменьшает 

риск возникновения аварийных ситуаций и повышает безопасность 

взаимодействия с окружающей средой и людьми.  

В табл. 4 показаны принципы эргономического дизайна, 

направленные на обеспечение безопасности работы с роботами. 
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Эта таблица демонстрирует, какие конкретные шаги могут быть 

предприняты для обеспечения безопасности при взаимодействии с 

роботами. Оптимизированный дизайн, учитывающий эти аспекты, 

способствует уменьшению риска возникновения аварий и 

обеспечивает безопасные условия работы. [3] 

 

Таблица 4. Примеры аспектов оптимизации эргономического 

дизайна, направленные на обеспечение безопасности работы с 

роботами 

Аспект 

безопасности 
Примеры оптимизации Преимущества 

Устойчивость и 

гравитация 

Низкий центр тяжести, широкая 

база для устойчивости при 

перемещении 

Минимизация риска 

опрокидывания 

Блокировка и 

аварийные 

системы 

Встроенные системы аварийного 

торможения, блокировки при 

обнаружении препятствий 

Снижение возможности 

столкновений и 

аварийных ситуаций 

Защитные 

оболочки и 

ограждения 

Прозрачные или защитные 

оболочки для предотвращения 

доступа к опасным зонам 

Минимизация риска 

травмирования 

операторов 

 

4. Удобство и интуитивность управления:  

– Эргономичный дизайн интерфейсов управления роботами 

делает их более удобными для операторов, упрощает процесс 

обучения и снижает вероятность ошибок при взаимодействии с 

роботами.  

В табл. 5 приведены различные аспекты удобства и 

интуитивности интерфейсов управления роботами. 

Примеры иллюстрируют, как эргономика влияет на удобство и 

интуитивность интерфейсов управления роботами, что делает их 

более удобными для операторов и снижает вероятность ошибок при 

взаимодействии. [4] 

5. Интеграция с рабочей средой и людьми:  

– Хороший дизайн позволяет роботам более гармонично 

встраиваться в рабочие процессы и взаимодействовать с людьми, 
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создавая более удобные и продуктивные условия работы.  

 

Таблица 5. Примеры различных аспектов удобства и 

интуитивности интерфейсов управления роботами 

Аспект 

управления 
Примеры оптимизации Преимущества 

Эргономичные 

элементы 

управления 

Использование кнопок, ручек и 

джойстиков, удобных для 

манипуляций оператора 

Уменьшение 

утомляемости, 

улучшение точности 

управления 

Интуитивная 

визуализация 

Использование интуитивных и 

понятных интерфейсов с яркой и 

информативной визуализацией 

данных 

Уменьшение времени 

обучения, снижение 

вероятности ошибок 

Понятные 

инструкции и 

метки 

Четкое обозначение 

функциональных элементов, ясные 

инструкции для оператора 

Минимизация времени 

на поиск и выполнение 

задач 

 

В табл. 6 показаны принципы интеграции роботов с рабочей 

средой и людьми. 

 

Таблица 6. Примеры интеграции роботов с рабочей средой и 

людьми 

Аспект интеграции Примеры оптимизации Преимущества 

Совместимость с 

рабочими 

процессами 

Адаптация функций и задач 

робота к рабочей среде и 

процессам производства 

Улучшение 

эффективности 

рабочих процессов 

Безопасное 

взаимодействие с 

людьми 

Использование датчиков и систем 

предотвращения столкновений 

при работе в близкой связи с 

людьми 

Снижение риска 

травматизма и 

повышение 

безопасности 

Обучаемость и 

адаптивность 

Системы обучения и адаптации к 

изменениям в окружающей среде 

или задачам 

Уменьшение времени 

на перенастройку и 

обучение 

 

Эти примеры иллюстрируют, какие аспекты интеграции роботов 

с рабочей средой и людьми могут быть учтены в дизайне для создания 

более удобных и продуктивных условий работы. 

Все это подчеркивает необходимость уделять внимание 

эргономике и дизайну в мобильной робототехнике, чтобы создавать 
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роботов, которые будут не только эффективно выполнять 

поставленные задачи, но и безопасно взаимодействовать с 

окружающей средой и людьми. 

Принципы эргономического дизайна, внедренные в мобильных 

роботах, способствуют также более гармоничному взаимодействию с 

рабочей средой и людьми. Обеспечивая удобство обслуживания, 

безопасность в эксплуатации и интуитивность управления, эти 

принципы содействуют повышению эффективности и 

производительности роботов.  

Интеграция современных технологий, адаптированных под 

требования эргономики, позволяет роботам быть гибкими и 

адаптивными в различных сферах применения – от производства до 

медицины и обслуживания.  

Таким образом, эргономика и дизайн в мобильной 

робототехнике являются неотъемлемой частью разработки и 

улучшения роботов, направленных на создание инновационных, 

безопасных и эффективных систем, готовых к разнообразным 

вызовам современного мира. [5] 
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