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Представьте сферического робота диаметром 1,3-1,5 метра с адаптивной 
поверхностью, способного передвигаться практически по любой местности, 
модифицировать свойства своей поверхности и выражать эмоции. Это не просто 
футуристическая фантазия — такая концепция имеет серьезный потенциал для 
создания универсального робота нового поколения. 

Интересно, что эта концепция явилась во сне: робот-шар сначала ехал по проезжей 
части как обычный автомобиль, соблюдая правила дорожного движения, а затем, как 
ни в чем не бывало, забрался в троллейбус и продолжил свое путешествие уже там, 
как обычный пассажир. И самое забавное — во сне это казалось совершенно 
нормальным, будто шары-роботы давно стали частью городской жизни. 

Уникальная конструкция 
Основу робота составляет сферический корпус с несколькими инновационными 
характеристиками: 

●​ Композитная адаптивная поверхность — внешняя оболочка представляет 
собой самостоятельную роботизированную систему, способную локально и 
глобально управлять своими физическими свойствами: поверхность может 
становиться мягкой, упругой или твердой, что позволяет приспосабливаться к 
различным условиям движения и взаимодействия 

●​ Круговые сенсоры — камеры и датчики, равномерно расположенные по всей 
поверхности, обеспечивают полный обзор окружения независимо от положения 
робота 

●​ Эмоциональный интерфейс — смайлик, занимающий всю поверхность шара 
с определенной стороны (иногда с нескольких сторон), который может 
мгновенно меняться, отражая состояние робота. Благодаря своему размеру 
смайлик хорошо виден издалека, а специальная система стабилизации 
удерживает его в вертикальном положении даже во время качения шара в 
любую сторону 

●​ Выдвижные элементы — шарики диаметром около 30 см, способные 
выдвигаться из корпуса для обеспечения контролируемого передвижения с 
меньшей скоростью, но в любую сторону 

●​ Два типа манипуляторов: 
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○​ Три традиционных манипулятора для стандартных задач 
○​ Жгутообразные гибкие манипуляторы с управляемой жесткостью 

каждого сегмента, имитирующие движения щупалец, для более сложных 
и деликатных операций 

Внутреннее устройство 
Внутреннее пространство робота эффективно организовано и содержит: 

●​ Грузовой отсек — камера для хранения полезного груза весом до 12 кг с 
системой стабилизации, удерживающей содержимое в вертикальном 
положении даже при качении 

●​ Вычислительный модуль — ИИ-система, обеспечивающая автономное 
функционирование и принятие решений 

●​ Коммуникационный центр — модули Wi-Fi, 3-6G и другие системы связи для 
взаимодействия с окружающим миром 

●​ Сенсорная система — микро-камеры, встроенные в поверхность, радар, GPS 
для навигации и распознавания объектов 

●​ Энергетическая система — мощный аккумулятор, обеспечивающий 
длительную автономную работу 

●​ Система стабилизации — гироскопы и другие устройства для поддержания 
ориентации в пространстве 

●​ Аудиосистема — встроенные динамики и микрофоны для двусторонней 
коммуникации и звуковой сигнализации 

●​ Отсеки для манипуляторов — компактные пространства для хранения и 
выдвижения различных типов манипуляторов 

Два режима функционирования 
Уникальность концепции заключается в двух основных режимах работы: 

Шаровой режим (режим быстрого передвижения) 

В этом состоянии робот сохраняет идеальную сферическую форму, что дает 
значительные преимущества: 

●​ Максимальная скорость перемещения путем качения 
●​ Эффективное преодоление препятствий и сложного рельефа 
●​ Энергоэффективность при спуске с возвышенностей (использование 

гравитации) 
●​ Повышенная маневренность в ограниченных пространствах 
●​ Возможность сохранять вертикальную ориентацию "лица" несмотря на 

вращение корпуса 

Манипуляторный режим 



При необходимости точного взаимодействия с объектами робот стабилизируется на 
выдвижных шариках и трансформирует часть своей поверхности: 

●​ Выдвигает три традиционных манипулятора для стандартных операций 
●​ Использует жгутообразные гибкие манипуляторы с управляемой жесткостью 

сегментов для деликатных или сложных задач 
●​ Сохраняет мобильность благодаря передвижению на выдвижных шариках 
●​ Обеспечивает стабильную позицию для выполнения точных задач 
●​ Адаптируется к взаимодействию с устройствами, созданными для людей 

Потенциальные применения 
Такой универсальный дизайн открывает множество возможностей для использования: 

Исследование других планет 

●​ Адаптация к различным типам внеземного рельефа 
●​ Отсутствие выступающих хрупких деталей, которые могут повредиться 
●​ Устойчивость к опрокидыванию и застреванию 
●​ Полный круговой обзор местности 

Военное и правоохранительное применение 

●​ Разведка в потенциально опасных зонах без риска для личного состава 
●​ Быстрое передвижение по сложной местности для отслеживания нарушителей 
●​ Патрулирование границ и охраняемых объектов 
●​ Погоня за преступником и его нейтрализация путём опрокидывания (при наезде 

не травмирует благодаря адаптивной поверхности, но эффективно 
останавливает) 

●​ Временное сдерживание нарушителей (блокирование проходов) 
●​ Использование в качестве мобильного устройства наблюдения 
●​ Групповое "стайное" применение для нелетальной нейтрализации живой силы 

противника путем массового наезда, опрокидывания и удержания для захвата в 
плен 

●​ Возможность применения как робота-камикадзе: прикатился куда надо (до 60 
км/ч по пересеченной местности) и взорвался (до 12 кг взрывчатого вещества в 
грузовом отсеке) 

Городская среда 

●​ Патрулирование территорий и обеспечение безопасности 
●​ Регулирование пешеходных и транспортных потоков ("живой светофор") 
●​ Экстренное оповещение при чрезвычайных ситуациях 
●​ Живой элемент городского пространства 

Спасательные операции 



●​ Поиск пострадавших в труднодоступных местах 
●​ Разведка в опасных зонах (пожары, химические утечки) 
●​ Доставка средств первой помощи 

Логистика и доставка 

●​ Транспортировка небольших грузов внутри корпуса 
●​ Доставка посылок с возможностью самостоятельной выдачи 

Загрузка/выгрузка: Робот стабилизируется, часть сферы раскрывается, обеспечивая 
доступ к внутреннему отсеку. После загрузки/выгрузки поверхность восстанавливает 
целостность. 

Развлечения и образование 

●​ Интерактивный компаньон или питомец 
●​ Элемент живого декора городской среды 
●​ Образовательный инструмент для детей 

Ключевые инженерные задачи 
Для воплощения такой концепции в реальность необходимо решить ряд инженерных 
задач: 

●​ Создание композитной роботизированной поверхности — интеграция 
обычных материалов в единую систему, способную динамически менять 
физические свойства по всей площади сферы 

●​ Интеграция систем управления жгутообразными манипуляторами с 
возможностью точного контроля жесткости каждого сегмента 

●​ Балансировка энергопотребления для обеспечения длительной автономной 
работы 

●​ Система стабилизации "лица" при вращении корпуса 
●​ Алгоритмы управления, обеспечивающие плавный переход между режимами 

и координацию всех систем 

Заключение 
Концепция сферического робота с адаптивной поверхностью и двойным режимом 
функционирования представляет собой интересное направление в робототехнике. 
Такой дизайн решает фундаментальное противоречие между мобильностью и 
функциональностью, предлагая элегантное решение для создания по-настоящему 
универсального робота. 

Примечательно, что в отличие от большинства современных роботов, создаваемых 
для обслуживания людей, этот сферический робот во сне воспринимался скорее как 
автономное существо со своим характером — несколько замкнутое, но не злобное, с 
забавной самодостаточностью. Он может выполнять полезные функции, но при этом 



существует как бы сам по себе, следуя собственным целям и логике. Эта особенность 
делает концепцию еще более интересной с точки зрения потенциального 
взаимодействия людей и роботов в будущем. 
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