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Аңдатпа: Мақалада белсенді шассиді басқару жүйелерін пайдалану арқылы көлік 

қауіпсіздігін арттыру жолдары көрсетіледі. Көптеген көлік қауіпсіздігін арттыру тәсілдеріне 

шолу жүргізіледі. Және де әрбірінің артықшылықтары қөрсетіледі.  

Кілт сөздер: Белсенді шассиді басқару, электронды тіркемелерді тқрақтандыру, 

тұрақты электронды бақылау (ESP), Vehicle-to-vehicle (V2V) 

Көлік қауіпсіздігі әлемінде үнемі жаңалықтар болып жатыр, бірақ ойынды толығымен 

өзгерте алатын аз белгілі тәсілдер бар. Осы әлеуетті революциялық әдістердің бірі КамАЗ 

көліктері үшін арнайы әзірленген белсенді шассиді басқару жүйесін пайдалану болып 

табылады. 

Белсенді шассиді басқару тұжырымдамасы экстремалды жағдайларда көлік құралын 

максималды тұрақтылық пен басқаруды қамтамасыз ету үшін суспензияны, рульді 

басқаруды және тежеуді электронды басқару жүйелерін пайдалануға негізделген. Бұл 
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жүйелер өзгеретін жол жағдайларына тез жауап бере алады және басқаруды жоғалтуды 

немесе аударылуды болдырмау үшін шасси параметрлерін автоматты түрде реттей алады. 

Белсенді шассиді басқарудың негізгі элементтерінің бірі ағымдағы жол жағдайлары 

мен жүргізу стиліне негізделген суспензияның қаттылығы мен биіктігін автоматты түрде 

реттей алатын бейімделгіш аспа жүйесі болып табылады. Бұл әртүрлі жолдар түрлерінде 

және әртүрлі жағдайларда басқару мен жүргізу ыңғайлылығын жақсартады. 

 

 
Жасанды интеллект пен камералар мен радарлардан алынған деректерді талдау 

арқылы басқа жол қозғалысына қатысушылардың мінез-құлқын болжау жүйесін пайдалану. 

Бұл жүйе жолдағы басқа көліктердің ықтимал маневрлерін болжай алады және жүргізушіні 

ықтимал қауіпті жағдайлар туралы ескертеді, бұл соқтығыстар мен апаттарды болдырмауға 

көмектеседі. Тағы бір инновациялық тәсіл – тіркемені басқарған кезде көлік құралының 

траекториясын автоматты түрде реттейтін және сырғанау және аударылып кету сияқты 

қауіпті жағдайлардың алдын алатын электронды тіркемелерді тұрақтандыру технологиясын 

пайдалану. 
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Осылайша, белсенді шассиді басқару КамАЗ көліктерінің қауіпсіздігін арттырудың 

перспективалық әдісі болып табылады, бұл апаттар қаупін айтарлықтай төмендетеді және 

жол қозғалысы қауіпсіздігінің деңгейін арттырады. Бұл әрі қарай зерттеулер мен 

әзірлемелерді қажет етеді, бірақ қоғам үшін пайдалы. 

Шассиді белсенді басқарудың тағы бір маңызды аспектісі электронды тежегіш пен 

рульді басқару жүйелерін пайдалану болып табылады. Бұл жүйелер траекторияны автоматты 

түрде реттеп, сырғанау немесе аударылып кету сияқты қауіпті жағдайларды болдырмай, жол 

жағдайындағы және жүргізуші әрекеттеріндегі өзгерістерге тез жауап бере алады. 

Белсенді шассиді басқарудың бір мысалы - тұрақтылықты электронды бақылау (ESР), 

ол тарту күші жоғалған немесе сырғанау басталған кезде көлікті басқаруға белсенді түрде 

араласады. Бұл жүйе қозғалтқыш қуатын автоматты түрде азайта алады, жеке дөңгелектерге 

тежейді және басқаруды жоғалтпау және көліктің тұрақтылығын сақтау үшін рульдік 

басқару бұрышын реттей алады. 

 
Белсенді шассиді басқарудан басқа, КамАЗ көліктерінің қауіпсіздігін айтарлықтай 

жақсартатын және жол қозғалысын қауіпсіз әрі тиімді ететін бірқатар басқа инновациялық 

әдістер бар. 

Осы әдістердің бірі - қауіпті жағдайларға автоматты түрде әрекет ету және ескерту 

жүйелерін қолдану. Бұл жүйелер сенсорлар мен камералардың көмегімен айналаны және жол 

жағдайын нақты уақытта бақылай алады және ықтимал қауіп анықталса, апатты болдырмау 

үшін автоматты түрде әрекет ете алады. Мысалы, соқтығыс туралы ескерту жүйелері басқа 

көліктерден қашықтықты және қозғалыс жылдамдығын анықтай алады және соқтығысуды 

болдырмау үшін тежегішті автоматты түрде басады немесе қозғалыс жолын реттей алады. 

Сонымен қатар жүргізушінің шаршауын және алаңдаушылықты анықтауды пайдалану 

жүйелері бар. Бұл жүйелер жүргізушінің әрекетін талдай алады және баяу реакциялар, жиі 

жыпылықтау немесе көлік жүргізу позасының өзгеруі сияқты шаршау немесе алаңдаушылық 

белгілерін анықтай алады. Егер мұндай белгілер анықталса, жүйе жүргізушіге ескерту жасай 

алады немесе тіпті үзіліс жасауды ұсына алады. 

Жол қауіпсіздігін арттыруда көліктен көлікке (V2V) және көліктен инфрақұрылымға 

(V2X) технологиялары да маңызды рөл атқарады. Бұл жүйелер көліктерге олардың орны, 

жылдамдығы және жол жағдайы туралы ақпарат алмасуға мүмкіндік береді, бұл олардың 

бір-бірімен байланысуына және апаттардың алдын алу және көлік ағынын оңтайландыру 

үшін өз әрекеттерін үйлестіруге мүмкіндік береді.Vehicle-to-vehicle (V2V) Бұл екі көлікке 

адамның араласуынсыз жол жағдайы туралы ақпарат алмасуға мүмкіндік беретін сымсыз байланыс 

жүйесі. Осылайша, Connected Car онлайн режимінде басқа көліктің жылдамдығы, орналасқан жері 

және т.б. ақпаратты ала алады. V2V негізгі элементтері, соның арқасында автомобильдер бір-бірімен 
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байланыса алады, микропроцессор, мобильді немесе сымсыз байланыс желілері арқылы ақпаратты 

беруге арналған модуль және GPS спутниктік навигациялық жүйесі.  

 
Жоғарыда айтылғандай, Connected Car дамуының басты мақсаты қауіпсіздік болып 

табылады. Цифрлық жүйе жүргізушіге қозғалыссыз және әлі жүргізушінің көру аймағында 

болмаса да, маршрутта көлік бар екенін ескертеді. V2X жол жиегінде немесе «соқыр» жерде 

көліктің болуы, кенет тежеу туралы немесе жол жұмыстары жүріп жатқан аумақтар туралы 

ескертеді. V2X сонымен қатар, мысалы, жол жиегіне шыға алмайтын бұрылыстың 

айналасында бұзылған көлік болса, соқтығысудың алдын алуға қабілетті. Көбінесе жол 

қозғалысына қатысушылар жедел жәрдем көлігінің сигналын естіп, оның қай бағытта келе 

жатқанын анықтай алмайды. «Ақылды» көліктің дисплейі жүргізушіге жағдайды 

бағдарлайды, сонымен қатар жол беру үшін қай жолаққа өту керектігін айтады. Бұл 

мүмкіндік жүргізушілердің өздері үшін де, құтқару қызметтері үшін де пайдалы. 
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