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Безэкипажные колесные и гусеничные машины

Луноход – 1 (СССР, 1970) Безэкипажный трактор 
(США, 2016)

Марсоход Сuriosity
(США, 2011)

Марсоход Sojourner
(США, 1996)

Безэкипажный самосвал 
(РФ, 2022)

Безэкипажный гусеничный экскаватор (РФ, 2023)

Телеторпеда ЭТ-1-627 (СССР, 1941)
ТТ-26

(СССР, 1938)Безэкипажная платформа 
(Швеция, 2018)

[Изображения заимствованы из 
отрытых источников]

Безэкипажный самосвал 
(Швеция, 2019)

Телетанк Т38 (СССР, 1935) Телетанк Т20 (СССР, 1935)
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Конструктивные особенности контактных 
движителей

[Изображения заимствованы из отрытых источников]

Колесно-шагающий движитель

Движитель «Террастар»

Гусеничный движитель с разгрузкой при 
помощи воздушной подушки

Колесный движитель с разгрузкой при 
помощи воздушной подушки

Шагающий движитель

Однополостный пневмо-
гусеничный движитель

Колесно-гусеничный движитель
Гусеничный движитель на 

пневмобаллонах

Роторно-винтовой движитель

Пневмо-гусеничный движитель 
«Аэролл»

Колесный эластомеханический
движитель с изменяемой геометрией

Гусеничный движитель с лыжным 
ОХМ

Гусеничный движитель с 
изменяемой геометрией

Колесный движитель

Шарнирно-сочлененная машина с 
колесным движителем

Шарнирно-сочлененная машина с 
гусеничным движителем

Гусеничный движитель

Торовый движитель

Многоопорный роторно-винтовой 
движитель

Многоопорный гусеничный 
движитель
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Гусеничный движитель

[Изображения и видео заимствованы из отрытых источников]
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Взаимодействие колесного движителя с 
опорным основанием

𝑅𝑥 = 𝑅𝑧 ∙ 𝜇(𝑠)𝜎 =
𝑣ck
𝜔𝑟0

=
𝜔𝑟0 − 𝑣

𝜔𝑟0

𝑟0 =
𝑣

𝜔

св

=
𝑥Σ
𝜑Σ

св
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Качение автомобильного колеса по 
недеформируемой опорной поверхности

Ведущий режимСвободный режимВедомый режим Тормозной режимНейтральный режим

𝜎 =
𝑣ck

max(𝜔𝑟0; 𝑣)
=

𝜔𝑟0 − 𝑣

max(𝜔𝑟0; 𝑣)
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Качение колеса с уводом

𝑅𝑦 ≈ 𝑘𝑦 ∙ 𝛿

𝑅 = 𝑅𝑥
2 + 𝑅𝑦

2 = 𝜇𝑠 𝑠Σ 𝑅𝑧

𝑠Σ = 𝜎2 + 1 − 𝜎 2 tg2(𝛿)

Эллипс трения
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Эксплуатационные свойства подвижности

Подвижность машин
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9

Органы управления колесных и гусеничных 
машин

Направление 
движения

Скорость движения

Рулевое управления 
(механизм поворота)

Тормозное управление

Силовая установка и
трансмиссия

Вспомогательные системы

[Изображения заимствованы из отрытых источников]
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Системы помощи водителю ADAS

[Изображения заимствованы из отрытых источников]
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Антиблокировочная система

Желаемая зона 
скольжений

Mт = Mт(𝑎𝑥)

 𝑣 =
 𝜔𝑖

𝑟0
→  𝜎𝑖 =

𝜔𝑖𝑟0 −  𝑣

max(𝜔𝑖𝑟0,  𝑣)
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Система динамической стабилизации

Занос передней 
оси

[Изображения заимствованы из отрытых источников]

Занос задней 
оси
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Автоматизация переключения в коробке 
передач

Бортовая коробка 
передач танка

[Изображение заимствовано из отрытых источников]

Способ борьбы с явлением 
«зацикливания» 

переключений передач
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Противобуксовочная система

Зависимости коэффициента буксования колес S и 
глубины Z0 погружения в песок от коэффициента тяги Kт

[Изображение заимствовано из отрытых источников]
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Оценка силовых факторов, возникающих на оси 
движителя

Для дальнейшего совершенствования систем 
управления движением колесных и гусеничных машин 

необходимо использовать информацию о силовом 
взаимодействии движителя с опорной поверхностью

Временные 
реализации 

вертикальной и 
поперечной сил 

на оси колеса
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Комплекс натурно-математического 
моделирования движения машин
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Эксплуатационные свойства подвижности 
безэкипажных колесных и гусеничных машин

Подвижность КМ и ГМ

Проходимость Быстроходность Автономность
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