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Всенаправленные колеса уже много лет используются в 

робототехнике, в промышленности и в логистике. Изучая и 

систематически анализируя существующую литературу, касающуюся 

этого типа колес, было выявлено, что системы на основе колес Мекана 

обладают всенаправленными возможностями, в то время как системы, 

основанные на обычных колесах, - нет.  

В частности, эти возможности делают робот чрезвычайно 

маневренным, что может быть очень полезно при различных внутренних и 
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наружных применениях. Следовательно, по сравнению с обычными 

транспортными средствами, всенаправленные роботизированные 

транспортные средства обладают множеством преимуществ с точки зрения 

их мобильности в узких пространствах и многолюдных условиях. Они 

имеют возможность легко выполнять определенные задачи в помещениях 

с различными препятствиями или в узких местах. Обычно такие 

помещения встречаются на заводах, складах и т.д. Отсюда вытекает 

необходимость создания такого рода роботизированных платформ для 

удовлетворения потребностей различных областей, таких как: 

промышленная, военная, военно-морская. Кроме того, чтобы 

предотвратить недостатки, имеющиеся в колесах Мекана, исследователи 

сосредоточились на его оптимизации, разрабатывая новые конструктивные 

решения, позволяя тем самым внедрять их в новые отрасли, такие как 

исследование природы, добыча полезных ископаемых. 

Колесо Мекана было изобретено и разработано в Швеции в 1975 году 

Бенгтом Илоном, инженером шведской компании «Mecanum AB» 

[1]. Колесо Мекана основано на принципе центрального колеса с рядом 

роликов, размещенных под углом вокруг периферии колеса. Угол между 

осью роликов и центральной осью колеса может иметь любое значение, но 

в случае обычного колеса Мекана он составляет 45 ° (рис. 1). Ролики 

имеют такую форму, что силуэт всенаправленного колеса является 

круглым. Наклонные периферийные ролики преобразуют часть силы в 

направлении вращения колеса в силу, перпендикулярную направлению 

колеса. В зависимости от направления и скорости каждого отдельного 

колеса результирующая комбинация всех этих сил создает вектор полной 

силы в любом желаемом направлении, что позволяет платформе свободно 

перемещаться в направлении результирующего вектора силы без 

изменения направления вращения колеса. Шведское всенаправленное 

колесо имеет 3 степени свободы, состоящей из вращения колеса, вращения 
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ролика и проскальзывания вокруг вертикальной оси, проходящей через 

точку контакта (рис. 2). В всенаправленном колесе скорость колеса может 

быть разделена на составляющие в активном направлении и в пассивном 

направлении. Активный компонент направлен вдоль оси ролика, 

соприкасающейся с землей, а пассивный перпендикулярно оси ролика 

[2]. Когда колесо вращается, создается вектор силы вдоль колеса и вектор 

силы, перпендикулярный колесу. Простое управление каждым вращением 

колеса позволяет мгновенно изменить направление движения автомобиля. 

 

 

Рисунок 1: Колесо Мекана 

 

Рисунок 2: Степени свобод [2] 

Когда колесо Мекана вращается, по крайней мере, один ролик 

(максимум два ролика) находится в контакте с землей. Только небольшая 

поверхность (теоретическая, одна точка) катка находится в контакте с 

землей. Площадь этой поверхности пересекает ролик с одной стороны на 

другую, в зависимости от направления вращения колеса. Направление 

тягового усилия будет определяться движением поверхности контакта. Это 
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означает, что, если мы посмотрим на колесо с верхней стороны, сила тяги 

будет перпендикулярна оси ролика [3]. 

Пользовательский интерфейс может быть разработан как мобильное 

приложение, использующее протокол MQTT [5, 6], или как сайт, 

использующий API сайта для получения данных [7]. 

Эта технология также может быть использована для организации 

сложных систем безопасности [4], что позволит осуществлять мониторинг 

объекта при его перемещении. 

В этой статье, рассмотрены различные концепции колес Мекана, а 

также их преимущество перед обычными колесами. Основное 

преимущество этого вида колес представлено всенаправленным свойством, 

которое оно обеспечивает, предоставляя чрезвычайную маневренность и 

мобильность в тесных помещениях. Роботы с данными колесами могут 

быть использованы для достижения различных целей, таких как: поиск и 

спасательные миссии, военные действия, разведка и добыча полезных 

ископаемых, транспортировка больших грузов. А также могут быть 

применены и внутри помещений, например, перевозка грузов, 

роботизированные инвалидные коляски с электроприводом или тележки. 
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