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та номер Бюлетеня : 

(54) Назва корисно'I модел i : 
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(72) Винах iдники 

Байцур Максим 

Вячеславович , UA, 
Баулlн Дмитро 

Станiславович , UA, 
Богомолов Вiктор 

Олександрович , UA, 
Гармаш Вячеслав Петрович , 

UA, 
Горf:лишев Станiслав 

Анатолiйович , UA, 
Кайдалов Руслан Олеrович , 

UA, 
Морозов Олександр 

Олександрович, UA, 
Побережний Андрiй 
Анатолiйович, UA, 
Подриrало Михайло Абович, 

UA 

(73) Володiлець : _ 
ХАРКIВСЬКИИ 
НАЦIОНАЛЬНИЙ _ 
АВТОМОБIЛЬНО-ДОРОЖНIИ 

УНIВЕРСИТЕТ, 
вул . Ярослава Мудрого , 25, м . 

Харкiв , 61002, UA, 
НАЦЮНАЛЬНА АКАДЕМIЯ 

НАЦIОНАЛЬНО'i ГВАРДl'i 
УКРА'iНИ , 
майдан Захисникiв Укра'iни , 3, 
м . Харкiв , 61001 , UA 

СПОСIБ УПРАВЛIННЯ РУХОМ ЧОТИРИВIСНОГО ТРАНСПОРТНОГО ЗАСОБУ 

(57) Формула корис1ю'i моделi · 

Cnociб уnравлiння рухом чотиривlс1юго тра11спорт1 юго звсобу , що вклю,,ас поворот мостiв при здiйсненнi 

повороту , який вlдрl:~няеться тим , що nonap1ю вста 11оолюють 1ш nepeдttlй I зад11 ii'1 nоворотних платформах 

мости разом з платформою , якi nовертаються в nлощи11i дороги вlд1юс1ю верн1калы1их осе~, . причому nередня 

i задня nлатформи уnравляються i nеремiщаються 1◄ езале11ню од11а вiд од1ю1 , забезnе,,уючи поворот влiво , 

вправо , навколо власно'( вертикалыю!' ocl, рух "боком" 1 "крабом" . 

Сторiнка З iз 4 
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НАЦЮНАЛЬНИЙ ОРГАН IНТЕЛЕКТУАЛьноr ВЛАСНОСТI 
Державне пlдприсмство 

«Укра)'нський lнститут lнтелектуально'i власностi » 

r-_____________ {Укрпатент) _ 

Цей паперовий документ iдентичний за документарною iнформацiсю та 

реквiзитами електронному документу з електронним пiдписом уповноважено'( особи 

Державного пiдприсмства «Укра)'нський iнститут iнтелектуально·1 власностi >> . 

Паперовий документ мiстить 2 арк. , якi пронумерованi та прошитi металевими 

люверсами . 

Для доступу до електронного примiрника цього документа з iдентифiкатором 

1442051022 необхiдно: 

1. Перейти за посиланням https://sis.ukrpatent.org. 

2. Обрати пункт меню Сервiси - Отримати оригiнал документу. 

3. Вказати iдентифiкатор електронного примiрника цього документу та натиснути 
«Завантажити» . 

Уповноважен 1.€ . Матусевич 

05.10.2022 
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(21) Номер заявки : u 2021 07634 
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власностi : 

(46) Публiкацiя вiдомостей 05.10.2022, Бюл.№ 40 
про державну 

реестрацiю: 

(72) Винахiдник(и) : 

(73) 

Байцур Максим Вячеславович (UA), 
Баулiн Дмитро Станiславович (UA), 
Богомолов Вiктор Олександрович (UA), 
Гармаw Вячеслав Петрович (UA), 
Гор&лиwев Станiслав Анатолiйович (UA), 
Кайдалов Руслан Олегович (UA), 
Морозов Олександр Олександрович 

(UA), 
Побережний Андрiй Анатолiйович (UA), 
Подригало Михайло Абович (UA) 

Володiлець (володiльцi): 

ХАРКIВСЬКИЙ НАЦIОНАЛЬНИЙ 
АВТОМОБIЛЬНО-ДОРОЖНIЙ 
УНIВЕРСИТЕТ, 

вул . Ярослава Мудрого , 25, м . Харкiв , 61002 
(UA), 
НАЦIОНАЛЬНА АКАДЕМIЯ 

НАЦIОНАЛЬНО'i ГВАРДl'i УКРАiНИ, 
майдан Захисникiв Укра'iни, 3, м . Харкiв , 

61001 (UA) 

(54) СПОСIБ УПРАВЛIННЯ РУХОМ ЧОТИРИВIСНОГО ТРАНСПОРТНОГО ЗАСОБУ 

(57) Реферат: 

Спосiб управлiння рухом чотиривiсного транспортного засобу включае поворот мостiв при 

здiйсненнi повороту. Попарно встановлюють на переднiй i заднiй поворотних платформах 
мости разом з платформою, якi повертаються в площинi дороги вiдносно вертикальних осей . 

Передня i задня платформи управляються i перемiщаються незалежно одна вiд одно'i, 

забезпечуючи поворот влiво, вправо, навколо власно'i вертикально'i oci, рух "боком" i "крабом" . 
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Корисна модель стосуеться способiв управлiння рухом чотиривiсних транспортних засобiв i 
може бути використана для полiпшення маневреностi останнiх . 

Вiдомий (1) спосiб управлiння рухом колiсних транспортних эасобiв шляхом повороту 
пер:днього моста . Вертикальна вiсь повороту зазначеноrо мосту проходить через середину 

колI1 переднього моста . 

Недолiк вiдомого способу поляrае: в тому, що вiн використовуеться на причiпних ланках 

транспортних засобiв . Поворот моста здiйснюють при появi кута мiж поздовжнiми осями тягача i 

причепа за рахунок повороту дишла причiпно, ланки . Зазначений спосiб не може бути 

застосований на чотириколiсних засобах, якi е: тягачами . 

Найбiльш близьким аналогом до запропоновано, корисно'i моделi е: cnociб (2) уnравлiння 

поворотом колiсного транспортного засобу, що nолягае: в nоворотi nередньоrо керованоrо моста 

навколо oci , що проходить через йога середину. 

Недолiком найближчого аналога е: те, що йога застосування на чотиривiсних транспортних 

засобах призведе до додаткових витрат eнepri'i двигуна при nоворотi машини . йога складно 

реалiзувати конструктивно, а також знижуе: маневренiсть чотиривiсного транспортного засобу, 

не дае: можливостi здiйснити поворот на коротких вiдстанях, рух "боком" i "крабом" . 

В основу корисно'i моделi поставлена задача вдосконалення способу управлiння рухом 

чотиривiсного транспортного засобу з поворотними мостами за рахунок повороту nередньо'i i 

задньо'i поворотних платформ, на яких попарно встановленi мости . 

Поставлена задача вирiшуе:ться тим, що спосiб управлiння рухом чотиривiсного 

транспортного засобу, що включае: поворот мостiв при здiйсненнi повороту, згiдно з корисною 

моделлю, попарно встановлюють на переднiй i заднiй поворотних платформах мости разом з 

платформою, якi повертаються в площинi дороги вiдносно вертикальних осей, причому nередня 

i задня платформи управляються i перемiщаються незалежно одна вiд одно'i, забезпечуючи 

поворот влiво, вправо, навколо власно'i вертикально'i oci, руху "боком" i "крабом". 

Управлiння поворотом передньо'i i задньо'i поворотних платформ здiйснюють вiд двох 

незалежних силових елементiв. Поворот може бути здiйснений поворотом передньот 

поворотно'i платформи в одну сторону . Задня поворотна платформа при цьому може 

залишатися в початковому (нейтральному) положеннi, а може бути повернута в протилежний 

бiк. В останньому випадку поворот чотиривiсного транспортного засобу буде здiйснений з 

найменшим радiусом. При поворотi передньою i задньою поворотних платформ на однаковий 

кут в одну сторону чотиривiсних транспортний засiб буде здiйснювати рух "крабом" . При 

поворотi передньо'i i задньо'i поворотних платформ на кут, рiвний 90°, можливо здiйснювати 

поворот чотиривiсного транспортного засобу навколо власно'i вертикально'i oci i рух "боком" . 

На фiг. 1 зображено чотиривiсний транспортний засiб з передньою i задньою поворотними 

платформами i попарно встановленими на них мостами . 

На фiг. 2 показана схема руху на поворотi з поворотом тiльки передньо'i поворотнот 

платформи. 
На фiг. З показана схема руху на поворотi з поворотом передньот i задньот поворотних 

платформ в протилежнi сторони . 

На фiг. 4 показана схема руху "крабом" чотиривiсного транспортного засобу. 

На фiг. 5 показано положення передньо'i i задньо'i поворотних платформ при nоворотi 

чотиривiсного транспортного засобу навколо власно'i вертикально'i oci i при pyci "боком" . 

Поворотнi платформи: передня 1 i задня 2 управляються переднiм 3 i заднiм 4 силовими 

елементами (фiг. 1). 
При поворотi тiльки однiе'i передньо'i поворотно'i платформи 1 впливом си~ового елемента 3 

на кут а (фiг. 2) радiус повороту чотиривiсного транспортного засобу буде дорIвнюватиме : 

R=L-ctga. (1) . 
При поворотi передньо'i 1 1 задньо'i 2 поворотних платформ в протилежнI с~орони на 

однаковий кут а (фiг. З) радiус повороту чотиривiсного транспортного засобу буде дор1внювати: 

R=0,5-L-ctga, (2) 
тобто в два рази менше. _ 

При поворотi передньо'i 1 i задньо'i 2 поворотних платформ в одну стор?НУ н_а однаков~и кут 

а вiдбуваеться рух машини "крабом" (пiд кутом а до поздовжньоI осI чотирив1сного 

транспортного засобу) . При цьому радiус повороту R->oo (фiг . 4). . . _ 

При поворотi переднiй 1 i заднiй 2 поворотних платформ ~а 90° (ф1г . __ 5) чотирив1с~ии 

транспортний засiб буде рухатися "боком" (при обертаннi колIс пе~едньо1 1 1 ~ад~ьо1 2 

поворотних платформ в одну сторону) або повертатися навколо власноI вертикально~ о_с1 - при 

обертаннi зазначених колiс в протилежнi сторони . Радiус повороту в останньому випадку . 
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Таким чином , заnроnонований cnoclб уnравлlння рухом дозволяс niдвищити маневрен iсть 
чоmривlсноrо транспортного засобу, дозволяс здlйс11ити поворот на коротких вiдстанях, рух 
"боком" i "крабом", а також здlйс11ити розворот на мlсцl навколо влас►tо'I вертикально'i oci 

5 ДЖЕРЕЛА IHФOPMAЦII: 
1. Краткий автомобильный справочник. 9-е изд. - М . : Транспорт, 1982. - 464 с. 
2. Маневренность и тормозные свойства колесных машин / [М.А. Подриrало, В.П. Волков, 

В .И . Кирчатый, А.А. Бобошко]; под ред. М.А. Подригало. - Харьков: Изд-во ХНАДУ, 2003. - 403 с. 

10 ФОРМУЛА КОРИСНОУ МОДЕЛI 

Спосiб управлiння рухом чотиривiсного транспортного засобу, що включае: поворот мостiв при 
здiйсненнi повороту, який вlдрiзняе:ться тим, що попарно встановлюють на переднiй i заднiй 
поворотних платформах мости разом з платформою, якi повертаються в площинi дороги 

15 вiдносно вертикальних осей, причому передня i задня платформи уnравляються i 
перемiщаються незалежно одна вiд одно\', забезпечуючи поворот влiво, вправо, навколо 
власно1' вертикально)' oci, рух "боком" i "крабом" . 
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Комп'ютер11а верстка В . Юкlн 

ДП "Укра·rнський lнститут lнтелектуально'I власностl", вул. Глазунова, 1, м . КиУв - 42, 01601 
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НАЦIОНАЛЬНИЙ ОРГ АН 11-IТЕЛЕКТУ АЛЬНОI ВЛАСНОСТI 
ДЕРЖАВНЕ ПIДПРИ€МСТВО 

«УКРАIНСЬКИЙ IНСТИТУТ IНТЕЛЕКТУ АЛЬНОI ВЛАСНОСТI» 
(УКР ПА ТЕНТ) 

УПРАВЛIННЯ ЗАБЕЗПЕЧЕННЯ ДЕРЖАВНО! PE€CTPAЦII 

вул . Глазунова, буд. l , м . Киi·в, 01601, тел.: (044) 494-05-05, факс : (044) 494-05-06 

E-111ail: office@ukrpateпtшg, сайт: www.ukrpateпt . org, код згiдно з €ДРПОУ 31032378 

05 .10.2022 № 2-19-22-4074-А ------
сгосовно патенту на корисну модель № 151941, 
заявка № u202107634 вiд 28.12.2021 

ХНАДУ, Азарова А.В., вул. Ярослава 

Мудрого, 25, м. Харкiв, 61002 

Вiдповiдно до статri 25 Закону Украi"ни «Про охорону прав на винаходи i кориснi моделi» 

надсилаемо Вам патент на корисну модель № 151941. 
Збiр за 1-й рiк чинностi майнових прав iнтелектуальноi" власностi на корисну модель у 

роз:мiрi 360,00 грн . ( код - 1390 l ) та за 2-й рiк чинностi майнових прав iнтелектуальноi" 

власностi на корисну модель у розмiрi 360,00 грн. ( код - 13902) Вам необхiдно сплатити до 

06 .02 .2023р. 

Розмiр i порядок сплати зборiв за пiдтримання чинностi визначаеться Порядком сплати 

зборiв за дiI, пов 'язанi з охороною прав на об' екти iнтелектуальноi" власностi, затвердженим 

Постановою Кабiнету Мiнiстрiв Украi"ни вiд 23 грудня 2004 року № 1716. 
Збiр за кожний наступний рiк сплачусrься вiдповiдно до статri 32 Закону "Про охорону 

прав на винаходи та кориснi моделi" протягом останнiх 4-х мiсяцiв поточного року дii". 

Сплата рiчних зборiв за пiдтримання чинностi майнових прав iнтелектуально1 власностi на 

корисну модель заздалегiдь за наступнi роки законодавством не передбачена. 

Строк чинностi майнових прав iнтелектуальноi" власност1 на корисну модель 

вiдраховусrься вiд дати подання заявки. 

Реквiзити для сплати зборiв: 

Отримувач : Укрпатснт 

Код отримувача : 31032378 
Банк отримувача : АТ "Укрсксiмбанк" м . Киева 

SWJFТ EXBSUAUX 
Раху11ок отримувача (IВAN) у грив11ях (UАН): 

UA91322313000002600802002037 l (980) 

Призначення платежу: 

Збiр 13901, пiдтриманнн чинностi ПУ 151941 - 360,00 rрн 
Збiр 13902, пiдтриманнн чшшостi ПУ 151941 - 360,00 грн 

Реквiзити для сплати зборiв у iнших валютах та вiдомостi щодо основш-1х банкiв-корсспондентiв 

розмiщено на сайтi Укрпатенту. 

Начальник управлiння Святослав ЛЯЩЕНКО 

Мурланова, 494-05-68 
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