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1. Введение. Исследование и освоение ресурсов Луны является 

одной из первоочередных задач по изучению космического простран-
ства. Луна — наиболее близкое к Земле крупное небесное тело, источ-
ник важных природных ресурсов, уникальная база для проведения ас-
трофизических и других научных исследований, а в перспективе мо-
жет рассматриваться как опорный пункт для дальних пилотируемых 
космических путешествий [1, 2]. Усилия, направленные на планомер-
ное освоение Луны, наращиваются космическими агентствами веду-
щих стран мира [3-5]. Проекты изучения Луны разрабатываются и в 
России в рамках ФКП 2016-2025 [6-7]. 
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Особую роль на всех этапах освоения Луны будут играть мо-
бильные робототехнические системы (МРТС), способные выполнять 
транспортные, научные и ряд других задач на ее поверхности. Первые 
этапы будут осуществляться с помощью только автоматических аппа-
ратов, последующие — с использованием автоматических и пилоти-
руемых луноходов. 

Просматривается следующий типоразмерный ряд напланетных 
транспортных средств, которые будут востребованы в ходе предвари-
тельных исследований Луны, развертывания и последующей поддерж-
ки функционирования инфраструктуры перспективной лунной ба-
зы (ЛБ) [2]: 

♦ исследовательский луноход (тематическая геологическая и 
геохимическая съемка в ходе исследовательского поисково-
разведочного маршрута с целью определения оптимальных мест раз-
мещения лунной инфраструктуры); 

♦ рабочий луноход (технологические и манипуляционные ра-
боты по обслуживанию инфраструктуры ЛБ на этапе ее формирования 
и дальнейшей эксплуатации, транспортные задачи по перевозке грузов 
и космонавтов на небольшие расстояния (грузоподъемность лунохода 
до 500 кг или 810 Н в условиях лунной гравитации)) [8]; 

♦ тяжелый транспортный луноход для перемещения модулей 
будущей ЛБ и транспортировки космонавтов внутри защищенной гер-
метизированной кабины в течение длительного времени (автономное 
проживание экипажа из 2-3 человек до 5 суток) [2]. 

Важным этапом освоения Луны должны стать исследования на ее 
поверхности с помощью сети стационарных и самоходных научных 
станций [1, 9, 10]. Проведение тематической геологической съемки и 
предварительной геологической разведки является важным и необходи-
мым этапом освоения Луны, который должен дать не только обширную 
научную информацию, но и предоставить сведения, необходимые для 
оптимального размещения долговременной или периодически обитаемой 
ЛБ и развертывания первичной промышленной инфраструктуры [1]. 

Одним из важнейших методов геологической разведки является 
колонковое бурение, позволяющее произвести прямое измерение 
мощности реголита [9-11]. Геологическую разведку на поверхности 
Луны этим методом предполагается осуществлять как с помощью ста-
ционарных платформ (при исследованиях в относительно однородных 
с геоморфологической точки зрения областях), так и с помощью само-
ходных аппаратов — МРТС, оснащенных буровой установкой. Приме-
нение последних наиболее целесообразно в областях, характеризую-
щихся значительной геологической неоднородностью вдоль маршрута 
движения [1, 10]. 
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2. Направление исследования. В настоящей работе исследуются 
пути создания МРТС, предназначенной для проведения геологической 
разведки на поверхности Луны с помощью каротажно-буровой уста-
новки (КБУ), а также посредством широкого спектра научных иссле-
дований вдоль предполагаемого маршрута. Комплексные исследова-
ния в этом направлении проводятся специалистами ГЕОХИ РАН и 
ГНЦ ЦНИИ РТК при поддержке ФГУП ЦНИИмаш [10, 12-14]. 

Рассматриваются несколько вариантов возможных маршрутов 
движения такой МРТС. Перечень необходимых научных исследований 
в наиболее интересных с геологической точки зрения областях Луны 
предложен учеными-геологами из ГЕОХИ РАН и предполагает вы-
полнение МРТС следующих функций: 

♦ передвижение вдоль маршрута протяженностью до 400-500 км; 
♦ бурение нескольких скважин (до 5) глубиной до 3-6 м с от-

бором непрерывных колонок лунного грунта с сохранением их полной 
стратификации; 

♦ отбор с поверхности Луны образцов лунного грунта в виде 
фрагментов поверхностного слоя реголита и небольших камней; 

♦ проведение активных сейсмических исследований (АСИ) с 
подрывом зарядов ВВ; 

♦ проведение широкого спектра научных исследований (гра-
виметрии, магнитометрии, спектрометрии, активные и пассивные 
сейсмические исследования и др.); 

♦ развертывание на месте одной из скважин долговременной 
автоматической научной станции (АНС); 

♦ доставка и перегрузка собранных образцов  общей массой до 
100 кг на лунный взлетно-посадочный комплекс (ЛВПК), ожидающий 
МРТС в одной из промежуточных или в конечной точке маршрута. 

Перечисленные функции являются исходными данными для 
формирования предварительного проектного облика перспективной 
МРТС. При этом под термином «проектный облик» подразумевается 
не только общий технический облик системы, принципиальные техни-
ческие решения по ее составу и устройству, но также и сценарии ее 
функционирования в ходе проведения упомянутых исследований. 

Важная и необходимая особенность геологических исследований 
с помощью МРТС — доставка отобранных образцов грунта на Землю, 
что является ключевым моментом предстоящих миссий, несмотря на 
то, что часть экспресс-исследований предполагается проводить в том 
числе in situ [14]. 

Актуальность проблемы создания МРТС. Совокупность предъ-
являемых к МРТС требований наделяет ее рядом уникальных особен-
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ностей. Обзор созданных ранее и разрабатываемых в настоящее время 
стационарных и самоходных аппаратов, оснащенных буровыми уста-
новками для проведения исследований на поверхности других небес-
ных тел [12, 15-18], показывает, что аналогов рассматриваемой МРТС 
не существует. Текущие исследования, проводимые за рубежом по 
схожим направлениям, во многом ограничены и предполагают бурение 
неглубоких скважин, проведение краткосрочных миссий с охватом 
небольших с геологической точки зрения областей (т.е. ограничены по 
протяженности и продолжительности исследований), не предусматри-
вают доставку образцов грунта на Землю [16-17]. 

Также важно отметить, что разрабатываемая концепция геологи-
ческих исследований на поверхности Луны с помощью МРТС учиты-
вает опыт всех предыдущих лунных миссий, как отечественных, так и 
зарубежных [19]. 

Создание отечественных напланетных МРТС, оснащенных буро-
вой установкой, позволит: 

♦ дополнить существующие на текущий момент сведения о 
строении и происхождении Луны; 

♦ произвести геологическую разведку и исследование наибо-
лее значимых областей Луны; 

♦ определить наиболее перспективные районы развертывания 
временной или постоянно действующей ЛБ, объектов промышленного 
производства и др. 

Постановка задачи исследования. МРТС представляет собой 
передвижную научно-исследовательскую лабораторию, являясь ча-
стью большого комплекса, включающего: 

♦ МРТС в виде автоматического лунохода, оснащенного КБУ; 
♦ комплекс информационно-командных каналов связи (ИККС), 

включающий приемо-передающее оборудование на борту МРТС и в 
пунктах управления, ретрансляционные станции на поверхности Луны, 
на лунных орбитальных космических аппаратах (КА) и т.п.; 

♦ комплекс наземной аппаратуры управления и обработки ин-
формации; 

♦ средства доставки МРТС. 
Целью настоящей работы является определение состава МРТС, 

технического облика и технических требований к ее основным слу-
жебным подсистемам. ИККС при этом рассматривается лишь в части, 
касающейся бортового оборудования МРТС. 

Решение задачи определения облика МРТС решается путем 
проведения проектных работ, включающих: 
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♦ принципиальную конструктивно-компоновочную проработ-
ку всех подсистем и узлов МРТС в системе твердотельного CAD-
моделирования; 

♦ компьютерное моделирование и расчеты ключевых подсис-
тем МРТС; 

♦ построение, моделирование и анализ сценариев функциони-
рования МРТС в ходе проведения наиболее значимых операций.  

Требования к МРТС. Обоснование требований к составным час-
тям МРТС производится, во-первых, исходя из условий функциониро-
вания, во-вторых, исходя из предполагаемых сценариев выполнения 
поставленных задач. 

Условия функционирования МРТС на Луне характеризуются 
рядом жестких факторов, таких как: 

♦ отсутствие атмосферы; 
♦ большие изменения температуры на поверхности (от -150 °C 

до +130 °C); 
♦ пониженная гравитация (1,62 м/с2); 
♦ жесткое космическое излучение (радиация); 
♦ сильная засветка солнечным освещением чувствительных 

элементов оптических приборов; 
♦ метеоритная бомбардировка поверхности. 
Концепция применения МРТС в соответствии с выводами спе-

циалистов ГЕОХИ РАН [10] предполагает ее функционирование в гео-
логических районах с относительно небольшими перепадами высот, 
что предполагает относительно комфортные условия движения пре-
имущественно по поверхностям с небольшими уклонами. В то же вре-
мя характерными особенностями рельефа, которые необходимо учи-
тывать, являются россыпи камней и каменные гряды вблизи кратеров. 
Повышенную опасность представляют отложения рыхлого грунта на 
склонах кратеров [20-22]. 

Исходя из проведенного анализа, сформулированы следующие 
требования по обеспечению подвижности МРТС [13]: 

♦ передвижение по поверхности Луны с максимальной скоро-
стью на ровной горизонтальной поверхности 5 км/ч; 

♦ преодоление уклонов с углом наклона до 20°; 
♦ преодоление одиночных препятствий (камней) высотой до 

0,25 м. 
Принципиальное отличие МРТС от всех ранее создававшихся 

планетоходов состоит в необходимости преодоления пути более чем 
на порядок превосходящего максимальное расстояние, пройденное 
земными подвижными аппаратами по поверхности другого небесного 
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тела [20]. Протяженность предполагаемого маршрута МРТС составля-
ет не менее 400 км. Эта особенность в совокупности с общей специфи-
кой МРТС предопределяет стремление максимально упростить конст-
рукцию шасси с целью обеспечения ее максимальной надежности. 

Длительность миссии и беспрецедентная протяженность пред-
полагаемого маршрута также предъявляет особые требования к систе-
ме управления МРТС, которая должна обеспечивать помимо дистан-
ционного также автономный режим передвижения с обходом непре-
одолимых препятствий.  

3. Аппаратно-программный комплекс МРТС. Служебные 
системы МРТС включают: систему передвижения (самоходное шасси), 
КБУ, манипуляционную систему, систему энергообеспечения, систему 
терморегулирования, систему управления, систему связи, навигацион-
ную систему, систему технического зрения. В качестве полезной на-
грузки выступают: комплекс научной аппаратуры (НА), контейнеры 
для кернов, отобранных из пробуренных скважин, средства хранения и 
транспортировки проб поверхностного слоя и камней. 

Технический облик служебных систем МРТС. Приведем краткие 
результаты работ по определению проектного облика служебных сис-
тем МРТС: 

1) шасси МРТС строится на основе шести конструктивно иден-
тичных модулей мотор-колес, которые крепятся к несущей конструкции 
(раме) лунохода. Каждый модуль представляет собой мотор-колесо, ус-
тановленное вместе с приводом поворота, посредством рычагов подвески 
на щите крепления. Выбранная схема шасси обладает рядом значимых 
для МРТС особенностей, позволяя осуществлять разворот на месте без 
проскальзывания (зарывания колес в грунт), движение диагональным 
ходом, а также стояночный режим без применения дополнительных тор-
мозных механизмов — для длительной стоянки или технологических 
остановок на поверхностях с небольшим уклоном; 

2) в качестве основы для построения колесного движителя на 
данном этапе использованы наработки ВНИИТрансмаш. Колеса МРТС 
предполагается выполнять в виде металлоупругой конструкции, позво-
ляющей обеспечить требуемые тягово-сцепные свойства; 

3) несущая конструкция МРТС включает три основные части: 
раму, приборный отсек, открытый кузов для размещения автономно 
работающего выгружаемого на грунт научного оборудования. Предва-
рительная оценка массы несущей конструкции составляет 230 кг;  

4) КБУ построена на основе автоматической каротажно-
буровой машины (КБМ), в качестве прототипа которой использована 
установка ЛБ-10 [2, 10]. В состав КБУ помимо каротажно-буровой 
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машины входят: рама с приводом развертывания, механизм прижатия, 
контейнеры для проб. Масса КБМ – не более 120 кг, масса КБУ в сна-
ряженном состоянии (с незаполненными пробоотборниками) – не бо-
лее 180 кг;  

5) система энергоснабжения строится на основе аккумулятор-
ных батарей (АКБ) и солнечной батареи (СБ). Расчетная энергоем-
кость системы составляет 13,25 кВт·ч. Время автономной работы меж-
ду циклами полного заряда АКБ — 20 ч из расчета непрерывного дви-
жения при переходе от одной точки научного интереса к другой дли-
тельностью до 10 ч со средней скоростью от 2,5 до 3,0 км/ч (расстоя-
ние между точками от 25 до 30 км) и проведения цикла научных ис-
следований на остановках общей длительностью до 10 ч. Перед функ-
ционированием КБУ должен быть проведен полный заряд АКБ. Время 
заряда АКБ от СБ не более 20 ч. Возможна частичная подзарядка АКБ 
от СБ и от радиоизотопного теплоэлектрогенератора (РИТЭГ) во вре-
мя выполнения фаз движения МРТС и проведения научных исследо-
ваний на стоянке. Во время лунной ночи МРТС находится в спящем 
режиме с минимальным энергопотреблением (не более 120 Вт, обеспе-
чиваемых РИТЭГ). Это обусловлено тем, что требование обеспечения 
полной работоспособности МРТС в течение лунной ночи вызовет не-
оправданный рост энергоемкости и веса системы энергоснабжения; 

6) манипуляционная система МРТС включает шестистепенной 
манипулятор и магазин сменного инструмента. Манипулятор выпол-
няет: функции поддержки научных исследований, проводимых МРТС 
в ходе геологической разведки на поверхности Луны; погрузочно-
разгрузочные операции; вспомогательные задачи по поддержанию 
функционирования МРТС и обслуживанию ее отдельных узлов. Вы-
полнение всего спектра задач обеспечивается кинематической схемой 
манипулятора и применением разрабатываемого в ЦНИИ РТК универ-
сального захватного устройства для крепления одного из четырех ин-
струментов. Грузоподъемность манипулятора составляет 20 кг (32 Н) 
на вылете 3 м. Контроль рабочей зоны обеспечивается двумя типами 
телекамер: рабочего поля манипулятора (общее целеуказание и под-
держка научных исследований) и рабочей зоны инструмен-
та (детальный контроль операций). С целью изучения минералогиче-
ского состава реголита и целеуказания на манипуляторе устанавлива-
ется инфракрасный спектрометр, размещаемый вместе с двумя телека-
мерами рабочего поля в отдельном оптическом блоке (ОБМ); 

7) комплекс информационных систем лунохода объединяет все 
измерительные системы МРТС и служит для сбора, преобразования 
первичной информации с датчиков и выдачи массивов информации с 
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частотой, обеспечившей безопасность движения таких систем как: сис-
тема передвижения, манипуляционная система, КБУ. Основными зада-
чами комплекса являются: обеспечение безаварийной работы МРТС, 
сбор и передача информации о характеристиках взаимодействия МРТС 
с внешней средой; 

8) система навигации обеспечивает локализацию МРТС в про-
странстве и формирование глобальных и локальных траекторий дви-
жения, благодаря применению дублированных каналов получения на-
вигационных данных, используя следующие приборы: радиомаяк, 
БИНС, астронавигационный датчик, солнечный датчик положения, 
точный датчик Солнца; 

9) СТЗ МРТС состоит из двух подсистем: ближнего и дальнего 
действия. Система детектирования препятствий в ближней зоне служит 
для освещения круговой обстановки в непосредственной близости от 
МРТС — на расстояниях от 0 до 2 м, и основывается на принципе рабо-
ты систем реконструкции мертвых зон автомобиля, базирующихся на 
использовании телевизионных камер со сверхширокоугольными объек-
тивами («рыбий глаз»). Система детектирования препятствий в дальней 
зоне работает на дальностях от 2 до 12 м. Эта система основывается на 
применении комплекса, включающего панорамный ТВ-стерео спектро-
метр, навигационные камеры и блок детектирования препятствий в 
дальней зоне, состоящий из расположенных с вертикальной базой ис-
точника лазерной структурированной подсветки в виде сканирующей 
линии и телекамеры. Ожидаемые характеристики разрешающей способ-
ности системы составляют от 1 мм до нескольких сантиметров на рас-
стояниях от 1 до 10 м соответственно; 

10) система управления МРТС строится на основе дублирован-
ной БЦВМ, конструктивно объединенной вместе с блоками управле-
ния подсистемами лунохода и блоками силовой автоматики исполни-
тельных устройств в блок управления МРТС; 

11) система терморегулирования МРТС гибридного типа (с ак-
тивными и пассивными элементами) строится на основе системы с 
жидким рабочим телом. В качестве активных элементов системы вы-
ступает блок обогрева МРТС на основе РИТЭГ, горячий и холодный 
контуры с активной циркуляцией теплоносителя через радиаторные 
блоки приборов (ватерблоки), локальные электронагреватели. К пас-
сивным средствам относятся: ЭВТИ, нанесение покрытий с соответст-
вующими оптическими коэффициентами на наружные поверхности, 
создание локальных «тепловых мостов». Эффективная площадь радиа-
тора системы составляет 3,2 м2 (2,1 м2 конструктивно) при мощности 
тепловыделения до 1700 Вт; 
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12) система связи МРТС включает радиокомплекс с нескольки-
ми каналами с возможностью работы как напрямую с Землей, так и 
через ретрансляционные орбитальные КА с пропускной способностью 
до 1 Гбит/с (при работе в сверхвысоких диапазонах частот). Предпола-
гается возможным оснащение МРТС системой перспективной косми-
ческой оптической связи с пропускной способностью до 6 Гбит/с. 

Комплекс научной аппаратуры. Сформирован предполагаемый 
технический облик и разработаны 3D модели комплекса НА МРТС в 
составе: 

♦ комплект для пяти АСИ; 
♦ магнитометр; 
♦ гравиметр; 
♦ георадар; 
♦ газоанализатор; 
♦ гамма-спектрометр, нейтронный детектор и импульсный 

нейтронный генератор (один прибор в двухблочном исполнении); 
♦ радиометр; 
♦ лазерный уголковый отражатель; 
♦ инфракрасный спектрометр; 
♦ стереопара из двух телекамер рабочего поля манипулятора; 
♦ комплект АНС. 

Дополнительно функции научного оборудования выполняют 
приборы: 

♦ радиомаяк, включенный в состав навигационного комплекса 
МРТС; 

♦ ТВ-спектрометр, входящий в состав СТЗ. 
Также сформирован технический облик устройства для загрузки 

и хранения отобранных проб грунта. Проведена компоновка всего 
комплекса НА на борту МРТС. Суммарная масса комплекса НА со-
ставляет около 200 кг 

Сценарии функционирования МРТС. Разработаны и исследованы 
компьютерные 3D сценарии функционирования МРТС и ее основных 
подсистем при проведении геологической разведки на поверхности 
Луны: 

♦ бурение скважины и проведение каротажных исследований с 
помощью КБУ; 

♦ отбор проб поверхностного слоя реголита с помощью мани-
пулятора; 

♦ отбор фрагментов обломочных материалов (небольших кам-
ней) с поверхности Луны с помощью манипулятора; 
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♦ укладка собранных проб в контейнеры; 
♦ перегрузка контейнеров с пробами на ЛВПК в конечной точ-

ке маршрута; 
♦ проведение на поверхности Луны экспериментов по АСИ; 
♦ развертывание на поверхности Луны АНС долговременного 

действия; 
♦ выполнение манипулятором вспомогательных задач по об-

служиванию систем МРТС. 
Разработаны анимационные схемы сценариев и подробные алго-

ритмы действий при проведении АСИ и развертывании на поверхно-
сти Луны модулей АНС. 

4. Заключение. В результате исследований сформирован проект-
ный облик перспективной МРТС для геологической разведки на по-
верхности Луны, определены ТТХ и ТТ к МРТС и ее основным под-
системам [12]. 

Сформирован проект массовой сводки МРТС. Расчетная масса 
МРТС составила 1385 кг без учета перевозимого комплекта проб грун-
та общей массой 100 кг. 

Результаты настоящего исследования могут быть использованы в 
ходе продолжения проектных работ по созданию МРТС. 

Отдельно стоит отметить, что мобильная платформа МРТС, раз-
работанная в настоящем проекте, может служить основой и для других 
луноходов схожего типоразмера, например, — для МРТС, предназна-
ченной для решения задач по обслуживанию элементов инфраструкту-
ры перспективной ЛБ, исследованию проектного облика которой была 
посвящена работа [8], выполненная ранее в ЦНИИ РТК. 

Продолжение проектных работ по созданию МРТС для функцио-
нирования на поверхности Луны предполагает кооперацию большого 
числа научно-исследовательских и проектных организаций, производ-
ственных центров [12]. Выполненные проектные исследования по 
формированию предварительного облика системы показали необходи-
мость проведения НИОКР практически по всем составным частям и 
приборам МРТС. 
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РЕФЕРАТ 

Васильев А.В., Кондратьев А.С., Градовцев А.А., Даляев И.Ю. 
Исследование и разработка проектного облика мобильной 
робототехнической системы для проведения геологической 
разведки на поверхности луны. 

Исследуются пути создания мобильной робототехнической системы 
для геологической разведки на поверхности Луны. Проведение тематической 
геологической съемки и предварительной геологической разведки является 
важным и необходимым этапом освоения Луны, который должен дать не 
только обширную научную информацию, но и предоставить сведения, 
необходимые для оптимального размещения долговременной или 
периодически обитаемой лунной базы и развертывания первичной 
промышленной инфраструктуры на поверхности Луны. Геологическую 
разведку на поверхности Луны предполагается выполнять методом 
колонкового бурения, а также посредством широкого спектра научных 
исследований, как с помощью стационарных научных станций, так и с 
помощью мобильных аппаратов. Научная программа комплекса таких 
исследований разработана учеными-геологами из института ГЕОХИ РАН. 
Целью настоящего проекта, осуществляемого в ЦНИИ РТК, является 
формирование проектного облика мобильной робототехнической системы, 
оснащенной каротажно-буровой установкой, манипуляционной системой и 
комплексом научной аппаратуры, которые необходимы для выполнения 
предъявляемых к системе требований функционального назначения: маршрут 
движения протяженностью 400-500 км; бурение в нескольких точках 
маршрута скважин глубиной 3-6 м с отбором кернов с сохранением их полной 
стратификации; проведение широкого спектра научных исследований, 
включая: гравиметрию, магнитометрию, активные и пассивные сейсмические 
исследования и др.; развертывание на месте одной из скважин научной 
станции долговременного действия, отбор по ходу движения фрагментов 
поверхностного слоя реголита и небольших камней; доставка и перегрузка 
собранных образцов общей массой до 100 кг на лунный взлетно-посадочный 
комплекс. Кратко излагаются результаты проектных работ и поисковых 
исследований по формированию  предполагаемого проектного облика 
мобильной робототехнической системы, включающего: ее общий технический 
облик, принципиальные технические решения по ее составу, устройству и 
техническому облику всех основных подсистем,  сценарии функционирования 
такого робота-геолога в ходе проведения исследований на поверхности Луны. 
Работа выполнена при поддержке ФГУП ЦНИИмаш. 
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SUMMARY 

Vasiliev A.V., Kondratyev A.S., Gradovtsev A.A., Dalyaev I.Yu. Research 
and Development of Design Shape of a Mobile Robotic System for 
Geological Exploration on the Moon's Surface. 

Ways of creation of a mobile robotic system for geological investigation on 
the Moon surface are considered. Thematic geological survey and preliminary 
geological investigation are an important and necessary stage of the exploration of 
the Moon, during which not only extensive scientific information is provided, but 
also the information necessary for optimum placement of a long-term or periodically 
manned lunar base and for expansion of primary industrial infrastructure on the 
Moon surface. Geological investigation on the surface of the Moon is supposed to be 
conducted using a method of column drilling and also by means of a wide range of 
scientific studies, including with the help of stationary scientific stations and mobile 
vehicles. The scientific program of such studies is developed by geologists from 
V.I. Vernadsky Institute of Geochemistry and Analytical Chemistry of the Russian 
Academy of Sciences (GEOHI RAS). The purpose of the present project, which is 
carried out in Russian State Scientific Center for Robotics and Technical 
Cybernetics, is to design a mobile robotic system equipped with the drilling rig, a 
manipulation system and a complex of the scientific equipment, which are necessary 
for implementation of requirements of a functional purpose: 400-500 km long route; 
drilling in several points of a route of wells of 3-6 m in depth with selection of cores 
with preservation of their full stratification; carrying out a wide range of scientific 
researches, including: gravimetry, magnetometry, active and passive seismic 
experiments, etc.; deploying near one of wells of a long-action scientific station, 
sampling of fragments of regolith’s surface and small stones; shipping and handling 
of collected samples of a total weight of up to 100 kg on the lunar landing complex. 
The paper briefly discusses the results of design works and research studies on the 
formation of the estimated design shape of a mobile robotic system which includes 
its general technical design; basic technical solutions on its structure and technical 
design of all main subsystems; scenarios of functioning of such a robot-geologist 
during researches on the Moon surface. The project is supported by the Federal State 
Unitary Enterprise TsNIIMash. 
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