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Вступ 
 
Експерименти по створенню безпілотних на-
земних транспортних засобів почалися приб-
лизно з 1920-х років, обіцяючи створення 
безпілотних автомобілів вже у 1950-х. Перші 
безпілотні автомобілі з'явилися в 1980-х: в 
1984 році проект Navlab (Університет Карне-
гі-Меллон) і ALМ, а в 1987 році проект Мер-
седес-Бенц і Eureka Prometheus Project від 
Військового університету Мюнхена 
(Bundeswehr University Munich). 
 
В даний час, багато компаній займається ро-
зробкою своїх продуктів для масового ринку, 

включаючи General Motors, Volkswagen, 
Audi, BMW, Volvo, Nissan, Google, Cognitive 
Technologies і інші. До таких розробок можна 
віднести автономні автомобілі Google, авто-
мобілі-роботи MIG (Made in Germany), 
AKTIV, VisLab, автомобіль з Брауншвейга, 
що отримав ім'я Leonie, а також проект ПАТ 
«КАМАЗ» і Cognitive Technologies зі ство-
рення безпілотного автомобіля до 2025 року. 
Так само є кілька великих програм з розроб-
ки безпілотного автомобіля, включаючи про-
граму Європейської Комісії з бюджетом в 
800 млн євро, програму 2getthere в Нідерлан-
дах, дослідницьку програму ARGO в Італії, 
змагання DARPA Grand Challenge в США. 
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Аналіз досліджень та публікацій 
 
Технічний директор Google і відомий техно-
логічний футуролог Рей Курцвейл виступив 
на початку цього року з черговою порцією 
прогнозів. Будучи одним з головних дослід-
ників сучасних досягнень в області штучного 
інтелекту, Курцвейл публікує свої прогнози з 
1990-х років, багато з яких стали академіч-
ними. Але якщо ще п'ять років тому він час-
тіше оперував тривалими періодами (2030-ті, 
2040-ві), то останнім часом в припущеннях 
вченого з'явилася хронологічна точність. 
Можливо, на точність вплинула його робота 
в найбільшій інтернет-компанії, де футуро-
лог виявився на передовій багатьох іннова-
ційних розробок. І так, прогноз: 
2019 – провід й кабелі для персональних і 
периферійних пристроїв підуть в минуле; 
2020 – персональні комп'ютери досягнуть 
обчислювальної потужності, порівнянної з 
людським мозком; 
2021 – доступ до інтернету покриє 85% пове-
рхні Землі; 
2022 – у США і Європі будуть прийматися 
закони, що регулюють відносини людей і 
роботів. Діяльність роботів, їх права, обов'я-
зки та інші обмеження будуть формалізовані; 
2024 – елементи комп'ютерного інтелекту 
стануть обов'язковими в автомобілях. Людям 
заборонять сідати за кермо автомобіля, не 
обладнаного комп'ютерними помічниками; 
2033 – самокеровані автомобілі заповнять 
дороги. 
 
Вченими України проводяться дослідження у 
даній галузі: від створення інформаційно-
комунікаційних технологій руху транспорт-
них засобів до інтелектуальних транспортних 
систем взагалі [1-10]. 
 

Мета та постановка задачі 
 
Метою роботи є дослідження перспектив ро-
звитку наземних безпілотних багатоцільових 
транспортними засобами, наприклад, багато-
вантажних тягачів, трубоукладачів для наф-
тогазопроводів, мобільних бурових устано-
вок, спеціальних машин для надзвичайних 
ситуацій, які працюють в умовах інтенсив-
них навантажень, складних умов експлуата-
ції, підвищеної відповідальності механізмів, 
внаслідок чого буде досягнуто високий рі-
вень технологічних процесів, що виконують-
ся такими машинами, а саме, суттєво змен-
шаться людські втрати, енерговитрати; під-

вищиться надійність машин і точність керу-
вання. 
 
Сучасні технології створення безпілотних 

багатоцільових транспортних засобів 
 
Дизайнери і конструктори з України пред-
ставили концепт бронемашини E-LSFV 
(рис. 1). 
 

 
Рис. 1. Концепт бронемашини E-LSFV 

 
Літаючий електричний автомобіль, який мо-
жна використовувати в інтересах сил спеціа-
льних операцій: передбачається, що він зро-
бить підрозділи спецназу більш мобільними. 
Екіпаж «трансформера» – дві людини, ззаду 
можуть розміститися чотири пасажири. Пе-
редня частина і днище E-LSFV мають броне-
защиту. На даху автомобіля кріпиться спеці-
альна платформа, яка є по суті гігантським 
квадрокоптером. Зв'язка може управлятися 
водієм, а крім цього, бронемашина здатна 
виконувати автономний політ. «Повітряна» 
платформа може бути демонтована, в цьому 
випадку E-LSFV можна буде використовува-
ти як звичайний бронеавтомобіль. Компону-
вання бронемашини передбачає розміщення 
біля передньої і задньої осі електродвигунів, 
потужність кожного складе до 80 кВт. Дже-
рела живлення дизайнери розташували в 
днище автомобіля. 
 
Україна на виставці IDEX-2017 ОАЕ пред-
ставила нову модифікацію безпілотного ба-
гатоцільового транспортного засобу на бро-
ньованій колісної платформі «Фантом». Пе-
редбачається, що даний варіант українського 
сухопутного дрона стане винищувачем тан-
ків (рис. 2). 
 
Базова модифікація «Фантома», як значиться 
в рекламних матеріалах, призначена для тра-
нспортування боєприпасів і евакуації пора-
нених, а також для обстрілу ворога з кулеме-
та. 
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Рис. 2. Багатоцільовий транспортний засіб на 

броньованій колісної платформі «Фан-
том» 

 
Розробники з компанії PAL-V вирішили 
стримати свою обіцянку стати першою ком-
панією на ринку, яка випустила літаючий 
автомобіль. Після багатьох успішних випро-
бувальних польотів і рішення всіх проблем, 
що стосуються американських і європейсь-
ких автомобільних і авіаційних стандартів, 
компанія оголосила, що починає приймати 
попередні замовлення на автомобілі, що лі-
тають PAL-V Liberty. 
 
Літаючий автомобіль PAL-V Liberty є гібри-
дом триколісній машини і вертольота. Все-
редині автомобіля встановлений двигун 
Rotax, створений на основі подвійної сило-
вий трансмісії: один двигун використовуєть-
ся для руху по дорогах, а інший – для польо-
тів. Як кажуть розробники, літаючий автомо-
біль був розроблений так, щоб не перевищу-
вати розміри звичайних машин. У режимі 
автомобіля гвинт ховається всередині корпу-
су, а лопаті складаються, але залишаються 
видно на даху. В даному режимі двигун роз-
виває потужність до 100 кінських сил, що 
дозволяє розганятися до максимальної швид-
кості в 160 км/год. При цьому розгін до 100 
км/год займає у автомобіля близько 9 секунд. 
Коли приходить час піднятися в повітря, во-
дієві необхідно спочатку підготувати авто-
мобіль. Як заявляють розробники, весь про-
цес займає від 5 до 10 хвилин. У режимі вер-
тольота двигун здатний розганяти машину до 
180 км/год. Максимальна висота підйому 
становить 3500 м, а запас ходу при русі зі 
швидкістю 140 км/год складає близько 
500 км. 
 
Спочатку компанія планує продавати перші 
версії PAL-V Liberty за ціною близько 600 
тисяч доларів. Однак модель Sport повинна 

з'явитися приблизно через рік, її вартість 
складе 400 тисяч доларів. 
 
Класифікація автоматизації наземних транс-
портних засобів розроблена Співтовариством 
автомобільних інженерів SAE і містить 6 рі-
внів: 
0-й рівень: відсутність контролю над маши-
ною, але може бути присутнім система пові-
домлень; 
1-й рівень: водій повинен бути готовий в 
будь-який момент взяти керування на себе. 
Можуть бути присутніми наступні автомати-
зовані системи: круїз-контроль (ACC, 
Adaptive Cruise Control), автоматична парку-
вальна система і система попередження про 
схід зі смуги (LKA, Lane Keeping Assistance) 
2-го типу; 
2-й рівень: водій повинен реагувати, якщо 
система не змогла впоратися самостійно. Си-
стема управляє прискоренням, гальмуванням 
і рулюванням. Система може бути відключе-
на; 
3-й рівень: водій може не контролювати ма-
шину на дорогах з "передбачуваним" рухом 
(наприклад автобани), але бути готовим взя-
ти управління; 
4-й рівень: аналогічно 3-го рівня, але вже не 
вимагає уваги водія; 
5-й рівень: з боку людини не потрібно ніяких 
дій крім старту системи і вказівки пункту 
призначення. Автоматизована система може 
доїхати до будь-якої точки призначення, як-
що інше не заборонено законом. 
 
Економічні переваги безпілотних засобів: 
– кардинальна мінімізація ДТП і практично 
повне виключення людських жертв (насам-
перед, серед пасажирів знаходяться всереди-
ні автомобіля), звідси значне зниження ви-
трат на страхування і медицину швидкого 
реагування; 
– зниження вартості транспортування ванта-
жів і людей за рахунок економії на заробітній 
платі і часу відпочинку водіїв, а також еко-
номії палива; 
– підвищення ефективності використання 
доріг за рахунок централізованого управлін-
ня транспортним потоком; 
– зниження потреби в індивідуальних авто-
мобілях за рахунок розвитку систем типу 
кар-шарінгу; 
– підвищення пропускної спроможності доріг 
за рахунок звуження ширини дорожніх смуг 
(в більш віддаленій перспективі). 
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Соціальні переваги: 
– з'являється можливість самостійно перемі-
щатися на роботизованому автомобілі для 
людей без водійських прав, можливо, вклю-
чаючи неповнолітніх; 
– економія часу, нині витрачається на керу-
вання транспортними засобами, дозволяє за-
йнятися більш важливими справами (напри-
клад приступити до роботи за комп'ютером 
вже під час поїздки в автомобілі) або відпо-
чити. 
 
Інші переваги 
– перевезення вантажів в небезпечних зонах, 
під час природних і техногенних катастроф 
або військових дій; 
– в більш віддаленій перспективі зниження 
глобальної екологічної навантаження як за 
рахунок кількісної оптимізації парку автомо-
білів, так і за рахунок більш широкого вико-
ристання для їх пересування альтернативних 
видів енергії. 
 
Недоліки: 
– відповідальність за заподіяння шкоди; 
– втрата можливості самостійного водіння 
автомобіля; 
– надійність програмного забезпечення; 
– втрата робочих місць людьми, чия робота 
пов'язана з водінням транспортних засобів; 
– втрата приватності. 
 

Висновки 
 
Досліджено сучасні технології розроблення 
безпілотних багатоцільових транспортних 
засобів. Наведено приклади сучасних безпі-
лотних багатоцільових транспортних засобів. 
Визначено концептуальні переваги і недолі-
ки безпілотних багатоцільових транспортних 
засобів. 
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