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Маневренные свойства колесных машин характеризуются ради-

усом и угловой скоростью поворота, а также шириной полосы дви-

жения. Для шахтных самоходных вагонов (ШСВ) эти свойства 

обеспечиваются не только конструктивными особенностями колес-

ного движителя машины, но и технологическими параметрами под-

земных горных выработок на криволинейных участках. Оптимиза-

ция радиусов поворота ШСВ достигается за счет управляемых ко-

лес и продольной базой движителя. Ширина полосы движения 

машины определяется габаритными размерами корпуса в плане. 

В этом отношении машины с шарнирно сочлененной рамой обла-

дают значительно лучшими маневренными свойствами, что и реа-

лизовано в конструкциях погрузочно-доставочных машин [1]. Од-

нако колесные движители ШСВ в зависимости от технологических 

условий эксплуатации, а также заданной грузоподъемности выпол-

нены в виде двух- и трехосных схем. Двухосные движители со все-

ми приводными и управляемыми колесами отличаются минималь-

ным радиусом поворота машин. Трехосные движители, как прави-

ло, с управляемыми колесами одной оси отличаются более низкими 

маневренными свойствами. При компоновке движителя ШСВ су-

щественным ограничивающим фактором является грузоподъем-

ность машины, размеры колес, а также компоновка кузова со скреб-

ковым конвейером. Представляется перспективной для проектной 

проработки схема двухосного движителя ШСВ с поворотными ося-

ми и мотор-колесами. 
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