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ВИЗНАЧЕННЯ КРИВИЗНИ ТА КРУЧЕННЯ ДОРОГИ, ЩО 
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ГОДОГРАФОМ 
 

Актуальність теми. При повній автоматизації руху промислових транспортних 

засобів необхідно знати та реалізувати конструктивні параметри автомобільних доріг, 

що надають можливість безпілотним автомобілям забезпечити певну технологічними 

процесами продуктивність, переміщуючись по заданих маршрутах та виконуючи 

вимоги безпеки. Використання безпілотних автомобілів дедалі більше зміцнюється як 

потреба у свідомості людства і не є наукової фантастикою. Питаннями їх створення та 

вдосконалення займаються багато провідних компаній світу, а дослідники різних країн 

сходяться на думці, що до 2030 року автономні транспортні засоби будуть досить 

зручними і доступними, що дозволить витіснити більшість автомобілів, керованих 

людиною. Вони забезпечать незалежну мобільність пасажирам, дозволять захистити від 

стресу та нудьги, викликаних рутинним водінням, та дозволять кардинально вирішити 

проблеми із заторами, аваріями та забрудненням довкілля [1-3]. 

Мета роботи. Створення алгоритму визначення кривизни та крутіння 

автомобільної дороги, що забезпечує просторовий рух безпілотного автомобіля за 

заданим годографом. 

Основний матеріал. Внутрішньозаводські та внутрішньокар'єрні автомобільні 

дороги є частиною схеми технологічних транспортних комунікацій з обслуговування 

виробничого процесу підприємства та характеризуються специфічними умовами 

експлуатації та особливостями конструкції. Так схеми, траса та влаштування кар'єрних 

автошляхів визначаються гірничотехнічними умовами розробки родовища, напрямом 

та відстанню транспортування розкривних порід, корисних копалин та обсягом 

перевезень. При застосуванні автомобільного транспорту на кар'єрах капітальні 

траншеї з технологічними автошляхами, що забезпечують транспортний зв'язок 

розкривних та видобуткових уступів з відвалами та вантажно-складським комплексом 

на поверхні, виконуються у вигляді прямих, спіральних, петльових та комбінованих 

з'їздів. Прямі з'їзди використовують при розробці родовищ з горизонтальним або 

слабопохилим заляганням пластів при відносно невеликій глибині кар'єру, спіральні 

з'їзди - на глибоких кар'єрах з обмеженими розмірами в плані, петльові - за значної 

глибини кар'єру, коли прямим з'їздом не вдається досягти нижніх уступів. На більшості 

кар'єрів під час використання автотранспорту застосовують комбіновані з'їзди. При 

влаштуванні петльових трас на крутих бортах кар'єру безпечне з'єднання прямих 

ділянок автомобільних доріг досягається лише спорудженням серпантину. Для 

забезпечення руху безпілотних автомобілів серпантином пропонується розглянути 

схему, представлену на рис. 1. 



СЕКЦІЯ - АВТОМОБІЛЬНИЙ ТРАНСПОРТ 

Матеріали XII Всеукраїнської науково-технічної конференції аспірантів та молодих вчених «Наукова весна» 2022 

11 

 

Рисунок 1 – Елемент траси для руху безпілотного автомобіля серпантином 

Граничні умови для цієї схеми: 
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 програмного руху записуються у вигляді: 
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А компоненти вектору швидкості відповідно: 
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 - параметри годографа, що варіюються. 

 

Висновки. Запропоновано в класі спіралі-гвинтових ліній детермінована математична 

модель кінематики гібридизованого автомобіля у вигляді годографа. Запропоновані 

годографи руху дозволяють знаходити швидкість і прискорення автомобіля, траєкторію 

і кривизну автомагістралі, а також відкривають можливість проведення досліджень з 

оцінки керованості автомобіля, динамічної навантаженості його конструкції і 

дорожньої поверхні. 
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