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Аннотация. Применение адаптивного движителя в мобильной робототехнике позволяет 
решить ряд проблем, сочетать скорость, адаптацию к преодолеваемому рельефу, изменение 
давления на грунт оказываемого движителем, за счет изменяемой геометрии колеса. Вместе с 
тем появляется ряд вопросов, нуждающихся в исследовании. В частности, в данной работе 
рассмотрен вопрос изменения момента инерции адаптивного колеса при изменении диаметра 
колеса, а также при различных вариациях количества элементов, образующих 
металлоэластичный каркас движителя. 
 

Адаптивное колесо мехатронного узла представляет собой движитель с 
сенсорной электроникой, позволяющей реагировать на наличие препятствий и 
изменяющийся рельеф, в процессе движения мобильного робота (рисунок 1).  

     
Рис. 1. Чертеж и рабочая модель мехатронного узла адаптивного колеса 

 
При деформации (изменении диаметра колеса, а как следствии клиренса 

робота) движителя или применения различных вариаций количества 
металлоэластичных элементов, образующих каркас колеса, меняется момент 
инерции и как следствие параметры движения. Для определения оптимальных 
режимов использования адаптивного колеса рассчитаем момент инерции, 
используя экспериментальные данные, выведем функциональные зависимости [1]. 

Общий момент инерции адаптивного колеса состоит из суммы моментов 
инерции, составляющих колеса, а именно момента инерции дисков (по 2 штуки с 
каждой стороны колеса), обода и пластин, образующих каркас движителя. 

пластдисобдискол IтIIII ⋅+++= 22 , (1) 
где Iдис – момент инерции диска; 

Iоб – момент инерции обода (корпус с внутренней электроникой внутри 
колеса); 

Iпласт – момент инерции пластины (образующей каркас адаптивного колеса). 
Учитывая, что 
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 – момент инерции пластины относительной собственной центральной 

оси;  
h - сторона пластины; 
m1 – масса диска в адаптивном колесе; 
m2– масса обода в адаптивном колесе; 
m3 – масса пластины (металл образующей каркас адаптивного колеса); 
n – количество пластин в колесе. 
l – расстояние от оси пластины до центральной оси колеса, данное 

расстояние идентично радиусу колеса, который является величиной переменной, 
т.е. колrl = . 

Таким образом, подставив выражения (2),(3),(4) в уравнение (1), получим 
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Рис. 2. График зависимости момента инерции колеса от изменения радиуса 

 
На основании экспериментальных данных по формуле (5) были выявлены и 

построены зависимости момента инерции колеса от изменения радиуса, с учетом 
различных вариаций количества образующих каркас движителя (рисунок 2). 
Данные исследования в дальнейшем будут использоваться при составлении 
математической модели движения робототехнического комплекса, автоматически 
подбирающего рациональные режимы движения исходя из преодолеваемой 
поверхности [2]. 
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Abstract. Use of the adaptive propeller in mobile robotics allows to solve a number of problems, to 
combine the speed, adaptation to the overcome relief, change of pressure upon soil put by the 
propeller at the expense of changeable geometry of a wheel. At the same time the number of questions 
of persons in need appears in a research. In particular, in this work the question of change of the 
moment of inertia of an adaptive wheel at change of diameter of a wheel is considered and also at 
various variations of quantity of the elements forming a metalelastic framework of the propeller. 
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