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Аннотация. В данной статье рассматривается процесс формирования и ис-

пользования информационных потоков в системах подвески транспортных 

средств, развитие информационных технологий и систем подвески со встроен-

ными датчиками и методы сбора данных. Кроме того, в статье рассмотрена 

возможность осуществления сбора данных о состоянии дорожного полотна в 

режиме реального времени, как для последующей выработки безопасных траек-

торий движения машины, так и для скорейшего и качественного ремонта до-

рог. 
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Abstract. This article examines the process of forming and using information flows in 

vehicle suspension systems. The development of information technology and suspen-

sion systems with integrated sophisticated sensors and data collection methods. In ad-

dition, the article considers the possibility of collecting data on the condition of the 

roadway in real time, both for the subsequent development of safe vehicle trajectories 

and for the fastest and high-quality road repairs. 
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Формирование и использование информационных потоков в си-

стемах подвески транспортных средств имеют решающее значение для 

повышения производительности, комфорта и безопасности. Элементы 

подвески транспортных средств предназначены для изоляции шасси и 

пассажиров от неровностей дороги, обеспечивая плавность хода с по-

мощью таких компонентов, как пружины и амортизаторы [1, 2]. 
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С развитием технологий в современные системы подвески были 

встроены сложные датчики и реализованы методы сбора данных, что 

позволяет осуществлять мониторинг в режиме реального времени и 

адаптивно корректировать настройки подвески в зависимости от меня-

ющихся дорожных условий [3, 4, 8]. 

Примечательно, что интеграция этих информационных потоков 

привела к разработке адаптивных систем подвески, которые исполь-

зуют данные в реальном времени для оптимизации динамики автомо-

биля. 

Геолокация транспортного средства в режиме реального времени 

позволяет получать точные координаты неровностей на дорожном по-

лотне. Важнейшей особенностью получаемой информации должно 

быть текущее состояние дороги в пятне контакта каждого конкретного 

колеса. Системы используют различные датчики для сбора информа-

ции о дорожном покрытии и поведении автомобиля, и способны в 

дальнейшем динамически регулировать характеристики подвески и 

повышать качество езды и управляемость [5, 6, 7]. 

Однако использование сложных информационных потоков также 

создаёт проблемы и противоречия, связанные с надёжностью, стоимо-

стью и обслуживанием таких передовых систем. Сложность этих тех-

нологий безусловно может привести к увеличению расходов на ремонт 

и потенциальным сбоям в критических ситуациях, если их не обслу-

живать, учитывая эксплуатацию [7, 10]. 

Тем не менее, преимущества, в том числе улучшенный комфорт, 

улучшенная управляемость и повышенная безопасность, подчёрки-

вают важность информационных потоков в современных системах 

транспортных средств [6]. 
 

 
Рисунок 1 – Схема согласованности колеса с покрытием 
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Система подвески транспортного средства играет важную роль в 

изоляции шасси и пассажиров от внезапных вертикальных смещений, 

вызванных неровностями дорожного покрытия [1]. 

Отслеживать перемещения подвески возможно линейными дат-

чиками, учитывая коэффициент динамичности Кд: 
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где  y – вертикальный размер неровности, 

l – длина участка неровности, 

g – ускорение свободного падения, 

Qтс, Qк – подрессоренная и неподрессоренная массы транспорт-

ного средства. 

Возможен учет бесконтактным способом: магнитострикционные 

датчики, ультразвуковые и пр. 

Современные системы подвески всё чаще полагаются на сложные 

датчики и системы сбора данных для мониторинга условий в режиме 

реального времени. Эти датчики собирают данные о неровностях до-

рожного покрытия, скорости транспортного средства и действиях во-

дителя, что позволяет адаптивно корректировать настройки подвески, 

а также возможно, траекторию движения. Например, интеграция тех-

нологии LIDAR позволяет транспортным средствам точно измерять 

контуры дороги, повышая способность подвески динамически реаги-

ровать на изменения рельефа, а также поможет совместно с геолока-

цией машины в режиме реального времени закрепить информацию о 

конкретной неровности дорожного полотна на электронной карте [4]. 

Эффективная связь между различными компонентами системы 

подвески имеет решающее значение, в том числе и для сбора инфор-

мации о неровностях под каждым конкретным колесом. Данные, со-

бранные датчиками, передаются в центральный блок управления, ко-

торый обрабатывает информацию и отправляет команды для соответ-

ствующей настройки подвески и записывает с привязкой к геолокации 

характеристики неровностей в пятне контакта всех опорных колес с 

дорожным полотном. Такая координация системы позволяет автомо-

билю адаптироваться к различным дорожным условиям. Эта возмож-

ность регулировки в реальном времени обеспечивает лучшую управ-

ляемость при динамических манёврах, делая вождение более прият-

ным и безопасным [5, 9]. 
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Эти данные в режиме реального времени имеют решающее зна-

чение для поддержания устойчивости автомобиля и комфорта пасса-

жиров, поскольку позволяют системе регулировать уровень амортиза-

ции в зависимости от текущих условий вождения. Вместе с тем помо-

жет в оценке состояния дорожного полотна в пятне контакта колеса с 

дорогой, а при наличии большего числа датчиков и всей полосы дви-

жения. 

Поток информации также является неотъемлемой частью взаимо-

действия между системой подвески и системами управления транс-

портным средством. Усовершенствованные алгоритмы, такие как диа-

гональные рекуррентные нейронные сети (DRNN), могут обрабаты-

вать поступающие данные для оптимизации работы полуактивных си-

стем подвески [4]. 

Регулируя реакцию подвески и траекторию движения в режиме 

реального времени, эти системы управления могут значительно улуч-

шить качество езды и управляемость, кроме того, увеличат ресурс эле-

ментов подвески. Благодаря этой интеграции создается непрерывная 

обратная связь, которая обеспечивает оперативное реагирование на 

любые изменения условий вождения, что делает езду более безопасной 

и комфортной, в том числе и за счет накопленной информации о не-

ровностях и их характеристиках на автомобильных дорогах с привяз-

кой к местоположению на электронной карте [4]. 

Отклонения качества дорожного полотна от стандарта при нали-

чии постоянно актуализирующейся базы данных от движущихся объ-

ектов, позволит дорожным службам оперативнее и точнее решать за-

дачи по поддержанию дорожного полотна в требуемом ГОСТ Р 50597-

2017 состоянии. 

Улучшение состояния дорожного полотна позволит снизить 

число неисправностей транспортных средств, аварийность и позволит 

экономить владельцам транспорта на ремонте подвески и шин. 
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