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пробувань. Це, у свою чергу, сприятиме прискоренню процедури отримання 

дозволів на експлуатацію модернізованої техніки та підвищить загальну ефек-

тивність і об'єктивність оцінки виконаних технічних робіт. 
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В США та європейських країнах приділяється значна увага підвищенню 

керованості, маневреності та енергоефективності транспортних колон, зокрема 
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через впровадження безпілотних транспортних засобів [1-3]. Значущим є і той 

факт, що Туреччина вже представила власну модель безпілотного електроавто-

буса, а в Малазі (Іспанія) та Вільнюсі було дозволено курсування безпілотних 

автобусів у міському середовищі [4-6].  

Використання безпілотних автоколон значно впливає на підвищення про-

пускної здатності доріг та зменшення навантаження на інфраструктуру. Резуль-

тативність функціонування колон зростає при зменшенні відстані між автомо-

білями, що стало можливим завдяки впровадженню телеметричних систем 

управління, інформаційно-аналітичного моніторингу технічного стану і ди-

наміки руху, а також удосконалення алгоритмів гальмування, зокрема за умов 

несправності ABS [7-9].  

Зменшення дистанції між транспортними засобами не лише збільшує про-

пускну здатність доріг, а й підвищує енергоефективність колон. Крім того, це 

дозволяє довести ефективність автомобільного транспорту до рівня залізнично-

го, що забезпечується створенням автомобільних потягів по типу залізничних.  

Актуальність подальших досліджень у напрямі підвищення ефективності 

транспортних колон з безпілотними автомобілями зумовлена комплексністю 

задачі: 

– розроблення оптимальних систем управління сукупністю безпілотних ав-

томобілів, як єдиним об’єктом; 

– розроблення раціонального закону управління розгоном та гальмуванням 

окремого автомобіля в межах колони; 

– розроблення алгоритмів підтримкі високої маневреності при зменшених 

дистанціях. 

Це дозволить скоротити довжину колони, витрати палива та підвищити 

економічну ефективність їх використання. 

Об’єктом дослідження є процес руху автомобільної колони, яка створена 

за допомогою безпілотних автомобілів. 

Дослідження спрямовано на розв’язання проблеми, яка полягає у необ-

хідності підвищення керованості, маневреності, енергоефективності транспорт-

них колон, а також пропускної здатності автомобільних доріг. Одним із шляхів 

вирішення є використання безпілотних автомобілів. 

Предмет дослідження – оцінка можливості поліпшення показників манев-

реності, керованості, енергоефективності автомобільних колон та пропускної 

здатності автомобільних доріг за рахунок використання безпілотних авто-

мобілів. 

У ході дослідження визначено поняття «маневреність» та «керованість» 

автомобільної колони. Під маневреністю автомобільних колон розуміється су-

купність властивостей маневреності автомобілів, що входять в колону, та за-

безпечують зміну параметрів руху з необхідною точністю і швидкодією. Керо-

ваність автомобільної колони визначається здатністю автомобілів, що входять в 

колону, адекватно відпрацьовувати сигнал на зміну параметрів руху за 

мінімальний час. Запропоновано нові показники: «час здійснення маневру» та 

«коефіцієнт зміни довжини колони», які можуть бути критеріями оцінювання 
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маневреності та керованості автомобільних колон. Для того, щоб зменшити час 

здійснення маневру, необхідно збільшувати прискорення автомобілів у колоні. 

В ідеальному випадку вони повинні бути однаковими і рівними максимально 

можливій величині. Відношення максимально можливої в процесі руху довжи-

ни автомобільної колони до її мінімально можливого значення може характери-

зуватися коефіцієнтом зміни довжини колони. 

Реалізація керування рухом автомобільної колони з безпілотними авто-

мобілями, що обладнанні комбінованою енергетичною установкою на відміну 

від колони машин, якими керують водії, дозволить: 

– скоротити час проходження ділянок шляху невеликої довжини (напри-

клад, для колони із 40 машин при швидкості її руху у 25 м/с (90 км/год)) на 60 

с; 

– зменшити довжину колони із 20 безпілотних машин, що рухаються зі 

швидкістю у 25 м/с (90 км/год) на 800 м; 

– збільшити число машин у колоні в чотири рази при незмінній її довжині і 

швидкості руху; 

– зменшити чутливість довжини автомобільної колони з безпілотними ав-

томобілями до зміни швидкості руху, оскільки дистанція між машинами не 

визначається гальмівним шляхом і швидкістю, а дорівнює тільки дистанції за-

пасу=5 м. 

У результаті проведеного дослідження запропоновані фізична і матема-

тична моделі виникнення додаткових втрат енергії двигуна, що викликано ко-

ливаннями відносних швидкостей руху автомобілів в колоні. Отримано кри-

терій підвищення енергоефективності застосування колон, виконання якої за-

безпечує зниження додаткових втрат енергії двигуна при використанні без-

пілотних автомобілів в колоні. Даний критерій полягає у забезпеченні умови, 

коли співвідношення амплітуд коливань відносної швидкості менш співвідно-

шеня частоти коливань швидкості автомобілів з водіями та безпілотних авто-

мобілів відповідно. 

При використанні колон з безпілотними автомобілями можливим є змен-

шення дистанції між сумісними автомобілями до величини шляху запасу lz=5 м. 

При цьому при максимальній швидкості руху V=20 м/с (72 км/год) величина 

коефіцієнта KN зростання пропускної здатності автомобільної дороги досягає 3. 

Використання безпілотних автомобілів дозволяє зменшити шлях запасу lz прак-

тично до нуля (lz=0). В цьому випадку коефіцієнт KN зростання пропускної 

здатності автомобільних доріг зростає (в залежності від габаритної довжини lr) 

при швидкості руху 16,7 м/с (60 км/год) у 2–10 разів. 
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Спираючись на джерела інформації, результати численних експеримен-

тальних та теоретичних досліджень, опублікованих у рецензованих наукових 

виданнях. Методологія дослідження базується на порівняльному аналізі зазна-

чених результатів та узагальненні знань щодо ефективності й особливостей ре-

алізації методів керування економічністю дизеля та оптимізації процесів упор-

скування. Для кількісного оцінювання ефективності впровадження зазначених 


