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Моделирование реакции адаптивной подвески мобильного робота аварийно-спасательного 
назначения 
 
Уменьшение массогабаритных показателей автономной мобильной робототехники аварийно-
спасательного назначения накладывает ограничение на внешние силовые воздействия применяемого 
оборудования, их величину, направление, темп. Повысить производительность мобильного комплекса 
аварийно-спасательного назначения, при этом обеспечить устойчивость базового шасси, повысить 
удельную мощность внешних воздействий, возможно посредством использования адаптивной 
гидропневмоподвески. В статье приведены результаты моделирования функционирования адаптивной 
подвески мобильного робота аварийно-спасательного назначения при работе гидромолота. 
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Puzanov A.V. Modeling the reaction of the adaptive suspension of a mobile rescue robot 
 
Diminishing the size and weight of standalone mobile rescue robots poses constraints for equipment’s external force 
actions, their magnitude, direction and frequency. Application of adaptive hydro-pneumatic suspension ensures 
better efficiency of mobile rescue system along with improved stepping stability and higher power density of 
external actions. The paper offers simulation results of mobile rescue robot’s adaptive suspension during 
hydrohammer operation.  
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