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РЕФЕРАТ 

 

Кваліфікаційна робота магістра містить: 86 с., 25 рис., 3 табл., 34 джерела. 
КОЛІСНИЙ ТРАНСПОРТНИЙ ЗАСІБ, СТІЙКОСТІ РУХУ АВТОМОБІЛЯ, 

МОДЕЛЮВАННЯ ДИНАМІКИ, БЕЗПЕКА ТРАНСПОРТНИХ ЗАСОБІВ. 

 

Об'єктом дослідження виступають Системи та методи забезпечення 

стійкості руху автомобілів. 

Предмет дослідження – Методи моделювання, аналізу та управління 

стійкістю руху автомобілів за різних умов експлуатації. 

Мета дослідження – аналіз сучасних підходів до оцінки стійкості руху 

автомобілів і розробка рекомендацій щодо підвищення їхньої ефективності в 

реальних умовах експлуатації. 

В роботі проведено огляд сучасних підходів до оцінки та забезпечення 

стійкості руху автомобілів. Розглянуто кінематичні та динамічні моделі, 

методи активного управління стабільністю та аналізу ризиків перекидання. 

Значна увага приділена електронним системам стабілізації, технологіям 

інтегрованого управління динамікою автомобілів, а також використанню 

сучасних математичних моделей для оцінки стійкості. Представлений 

матеріал сприяє розумінню сучасних тенденцій у сфері безпеки автомобілів та 

розробці новітніх систем управління, що можуть ефективно застосовуватися в 

умовах реального дорожнього руху. Результати досліджень у цій галузі мають 

велике значення для забезпечення безпеки водіїв та пасажирів, а також для 

оптимізації роботи транспортних засобів в умовах складних дорожніх 

ситуацій. 
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