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Для того, чтобы определиться со способом перемещения разрабатываемого наземного мобильного робота [1], необходимо провести анализ типов платформ.
Колёсные платформы являются стандартным решением, при этом имеют свои различия [5]. Они могут развивать высокую скорость, плавность и равномерность движения и возможность разворота на месте. Однако имеется сложность преодоления пересечённой местности и препятствий, трудности при перемещении в любом направлении без учёта поворотов платформы и проблемы удержания корпуса в параллельном положении из-за неравномерности высот поверхности [3].
Шагающие роботы имитируют походку животных или человека. Такие роботы могут перемещаться по сильно пересечённой местности и удерживать платформу в горизонтальном положении. Однако они имеют сложность в конструкции, эксплуатации и управления, а также дороговизна данной платформы [4].
Змеевидные роботы устойчивы к механическим воздействиям, но при этом имеют низкую энергоэффективность при перемещении и сложность создания конструкции [6].
Преимуществами шаровидных роботов является маневренность, низкая вероятность столкновения с препятствиями, устойчивость даже при падении, герметичность, меньшее давление на поверхность перемещения. Но в то же время имеется сложность в разработки конструкции и управлении [2].
Гибридные платформы являются комбинацией двух или нескольких вышеперечисленных типов платформ, что позволяет компенсировать их недостатки.
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