
Конференция «Ломоносов-2026»

Секция «19.18 Абитуриенты»

Механизм и машина с высоким шагом

Научный руководитель – Лебедев Владимир Валентинович

Сычева Ярослава Евгеньевна
E-mail: yaromelich@mail.ru

Объектом исследования является новый шагающий механизм. Предлагаемый механизм
изучается на предмет повышения проходимости транспортного средства за счёт увеличе-
ния высоты подъёма шагающей опоры. Шагающие механизмы не нашли такого широкого
применения в технике, как колесные средства. Однако интерес к таким устройствам воз-
растает, например, при передвижении по тундре, Арктике, шельфовым областям, а также
по неопределённым грунтам поверхностей планет.

Классическим аналогом предлагаемого нового механизма является «Шарнирно-рычажный
четырёхзвенный прямолинейно направляющий механизм Чебышева» [1], схема которого
показана на рисунке слева.

Шагающий механизм составляет основу классической «Стопоходящей машины» П.Л.Чебышева
[2]. Недостаток шагающего механизма П.Л.Чебышева заключается в малой относительной
высоте шага, равной приблизительно 20% от горизонтального опорного участка рабочей
траектории. В результате этого проходимость шагающей машины ограничена приблизи-
тельно такой же высотой препятствий. Цель работы заключается в повышении прохо-
димости шагающего механизма. Для этого надо решить техническую задачу увеличения
высоты шага. Сформулированная задача решена переходом к новому типу шагающего ме-
ханизма – кривошипно-ползунному механизму, схема которого показана рядом с первым
аналогом для сравнительного анализа высоты шагающей траектории [3]. В кривошипно-
ползунном механизме относительная высота шагающей траектории составляет приблизи-
тельно 80% от нижнего почти горизонтального опорного участка. Следовательно, высота
шага нового движителя увеличилась приблизительно в 4 раза.

При создании шагающего транспорта появляется существенная техническая трудность.
Шагающие механизмы требуют сместить шагающую траекторию вниз. В шарнирно-рычажном
механизме П.Л.Чебышева [1], и в кривошипно-ползунном механизме [3] рабочая траек-
тория расположена выше корпуса и самого механизма. В «Стопоходящей машине» [2]
П.Л.Чебышев сместил шагающую траекторию вниз с помощью двух пар синхронизирован-
ных высоких шагающих опор. В новом механизме предложено смещение шагающей траек-
тории сверху вниз механизмом двойного параллелограмма, как в патенте А.А.Скворцовой
[4]. На рисунке третья слева иллюстрация показывает кинематическую схему соединения
кривошипно-ползунного механизма с известным механизмом двойного параллелограмма.
Техническая реализуемость предлагаемого устройства доказана изготовлением действую-
щих моделей предложенного шагающего механизма с высоким подъёмом опоры и срав-
нением с разработанными ранее устройствами. Одна из моделей механизма показана на
рисунке справа.

Таким образом, цель работы достигнута за счёт отказа от традиционного шагающе-
го механизма П.Л.Чебышева и применения в новом устройстве кривошипно-ползунного
механизма с высокой шагающей траекторией, с увеличенной приблизительно в 4 раза вы-
сотой шага.

Подана авторская заявка на патент на изобретение, выполнена досрочная публикация
материалов заявки [5].
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Рис. : Сравнительные схемы механизмов и новая шагающая машина
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