
П
ро грам ма GeoniCS Траектории
движения (Autopath) – это про -
фес си о наль ное ре ше ние для
ана ли за тра ек то рий дви же ния

транс порт ных средств в пла не и про фи ле.
Оно при ме ня ет ся при ана ли зе ма не в рен -
но с ти и кли рен са транс пор та на обыч ных и
кру го вых пе ре кре ст ках, пар ков ках, в аэ ро -
пор тах, транс порт ных тер ми на лах, на стро -
и тель ных пло щад ках и т.д. Про грам ма яв -
ля ет ся од ной из раз ра бо ток ком па нии CGS
plus d.o.o. Ин ст ру мен ты про грам мы так же
пол но стью пред став ле ны в мо дуль ных
струк ту рах про грамм Plateia и CGS Civil 3D
ROAD Extensions, что поз во ля ет при ме нять
эти функ ции в "чи с том" ви де или в ком би -
ни ру е мом ком плек се – в со от вет ст вии с ре -
ша е мы ми за да ча ми.
Раз ра бот ка ис поль зу е мых в программе ал -
го рит мов бы ла за да чей не из лег ких. 
С це лью смо де ли ро вать мак си маль но
при бли жен ные к ре аль но с ти ре зуль та ты,
про ве рить и улуч шить их, бы ло при ня то
ре ше ние ис поль зо вать GPS=из ме ре ния 
с ре аль ных транс порт ных средств. Для
это го ис поль зо вал ся гру зо вой ав то мо биль
с при це пом и три точ ных ус т рой ст ва
GNSS (GPS), ко то рые при ме ня лись для
об ра бот ки дан ных. Од но из них бы ло по -
ме ще но на ка би ну, дру гое – на при цеп,
тре тье – над об ла с тью сцеп ки так, что бы
при каж дом из ме ре нии мож но бы ло вос -
ста но вить по ло же ние транс порт но го
сред ст ва при лю бых ма не в рах. В то вре мя

как во ди тель ав то мо би ля осу ще ств лял
ряд со гла со ван ных ма не в ров, каж дую се -
кун ду фик си ро ва лись GPS=ко ор ди на ты.
По лу чен ные дан ные бы ли про ана ли зи -
ро ва ны в сре де AutoCAD. По сле это го
про из во ди лось срав не ние ре зуль та тов мо -
де ли ро ва ния с ис поль зо ва ни ем GeoniCS
Траектории движения (Autopath), ко то -
рые ра нее бы ли по лу че ны для точ но та ко -

го же ав то мо би ля, с по лу чен ны ми при ис -
поль зо ва нии GPS=ус т ройств. 
GeoniCS Траектории движения (Autopath)
без лиш них тру до за т рат и без ущер ба для
на деж но с ти ре ша ет все про бле мы, воз ни -
ка ю щие при ана ли зе тра ек то рий дви же -
ния транс порт ных средств, а так же поз во -
ля ет при сту пить к ра бо те без зна чи тель -
ной под го тов ки бла го да ря ин ту и тив но по -
нят но му ин тер фей су. Ре зуль та ты ана ли за

пред став ля ют со бой гра фи че с кие дан ные
в ви де ли ний дви же ния ко лес, осе вых, а
так же кон тур ной ли нии край них то чек ку -
зо ва транс порт но го сред ст ва с уче том ма -
не в ров, ко то рая мо жет оп ци о наль но ото б -
ра жать ся в ви де за шт ри хо ван ной об ла с ти.
Все объ ек ты – ди на ми че с кие, при из ме -
не нии с по мо щью "ру чек" ге о ме т рии од -
но го из них пе ре ст ра и ва ют ся и все свя зан -
ные с ним эле мен ты.
В стан дарт ную по став ку вклю че ны раз -
лич ные биб ли о те ки транс порт ных
средств, ко то рые мож но за да вать в на ст -
рой ках. Биб ли о те ки по пол ня е мые, что
поз во ля ет са мо сто я тель но до бав лять свои
транс порт ные сред ст ва (ТС) и ис поль зо -
вать их при ана ли зе дви же ния. Биб ли о те ку
мож но по пол нять раз лич ны ми ко лес ны ми
транс порт ны ми сред ст ва ми, да же са мо ле -
та ми при ана ли зе тра ек то рий дви же ния на
аэ ро дро мах и в ан га рах. В про грам ме так же
от кры ты тех ни че с кие па ра ме т ры для ре -
дак ти ро ва ния при из ме не нии ра нее до бав -
лен ных ТС или со зда нии но вых на ос но ве
име ю щих ся. Но вые объ ек ты биб ли о те ки
ТС мож но лег ко пе ре да вать на дру гие ра -
бо чие ме с та по сред ст вом им пор та и экс -
пор та. Име ет ся воз мож ность со зда вать и
до бав лять при це пы с раз лич ны ми па ра ме -
т ра ми и в лю бом ко ли че ст ве, со зда вая та -
ким об ра зом ав то по ез да.
GeoniCS Траектории движения (Autopath)
по су ще ст ву пред став ля ет со бой на бор ин -
ст ру мен тов для ком пью тер но го мо де ли ро -
ва ния ге о ме т ри че с ких свойств ав то транс -
пор та с уче том их ге о ме т рии и раз лич ных
ог ра ни че ний, та ких как ско рость дви же -
ния, сцеп ле ние ко лес с до ро гой, по пе реч -
ный ук лон и ми ни маль ный ра ди ус.
При ана ли зе тра ек то рии пу ти ав то транс -
пор та в пла не про грам ма поз во ля ет при -
ме нить два ре жи ма: Easy Drive (ин тер ак -
тив ный) или руч ное уп рав ле ние при по -
мо щи кла виш кла ви а ту ры или мы ши.
По сле это го за да ет ся на прав ле ние хо да
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транс порт но го сред ст ва: зад ний или пе -
ред ний. Так же име ет ся воз мож ность за -
да вать тра ек то рию дви же ния транс порт -
ных средств по трас сам AutoCAD Civil
3D или по ли ли нии.
Во всех ре жи мах рас счи ты ва ют ся за но сы

как по пе ред ней, так и по зад ней ча с ти
ав то транс пор та, ото б ра жа ют ся ли нии по
оси ТС и тра ек то ри ям ко лес, про из во дит -
ся от ри сов ка га ба рит ных зон по край ним
точ кам. В ре зуль та те мож но с не об хо ди -
мой точ но с тью за про ек ти ро вать зо ны
дви же ния ав то транс пор та в стес нен ных
ус ло ви ях на пе ре кре ст ках, уз ких уча ст ках
до рог, кру тых по во ро тах и сто ян ках.
Во вре мя мо де ли ро ва ния тра ек то рий
дви же ния ТС мож но из ме нять па ра ме т -
ры ско ро сти и дру гие ис ход ные па ра ме -
т ры, не об хо ди мые для пра виль но го вы -
пол не ния ма не в ри ро ва ния. При этом в
ни жней ча с ти па не ли ото б ра жа ют ся ста -
ти с ти че с кие дан ные, ха рак те ри зу ю щие
по ло же ние в дан ной точ ке: ра ди ус, угол
сцеп ки и угол ко лес на "ру ле вой" оси.
По сле то го как мо де ли ро ва ние за вер ше но
и его ре зуль та ты от ре дак ти ро ва ны, при
не об хо ди мо с ти мож но вы пол нить де мон -
ст ра цию по по лу чен ной тра ек то рии, за пу -
с тив ко ман ду Ди на ми че с кие кри вые дви же -
ния и вы брав осе вую ли нию. Так же мож но
по вы бран ной тра ек то рии вста вить в чер -
теж гра фик по во ро та пе ред них ко лес.
Для ана ли за тра ек то рии дви же ния ав то -
транс пор та в про фи ле до ста точ но вы -
брать в чер те же ли нию про фи ля или по -
ли ли нию.
За тем вы пол ня ют ся на чаль ные ус та нов -
ки: вы би ра ет ся транс порт ное сред ст во,
за да ет ся ско рость, де ла ет ся на ст рой ка
ото б ра же ния тра ек то рии.

проãраммное обеспечение

Редактор транспортного средства

Исходные параметры анализа движения ТС 
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Мож но ви зу аль но про смо т реть до рож -
ный про свет ав то мо би лей под зад ним
бам пе ром. Ис крив ле ние ни жней гра ни -
цы ко ри до ра дви же ния ука зы ва ет на ме -
с то на ру ше ния га ба ри та.
Ана ло гич но ана ли зи ру ет ся до рож ный
про свет под пе ред ним бам пе ром и под -
до ном.
Мож но так же ви зу аль но про кон т ро ли ро -
вать угол со чле не ния меж ду транс порт -
ным сред ст вом и при це пом в про фи ле.
Очень удоб но про сма т ри вать вер ти каль -
ный га ба рит ав то транс пор та при въез -
де/вы ез де с под зем ных ав то сто я нок.
На прак ти ке ча с то воз ни ка ют си ту а ции,
ког да не об хо ди мо про ана ли зи ро вать
вер ти каль ный га ба рит при за ез де/съез де
с раз лич ных пан ду сов. Это так же лег ко
сде лать с по мо щью GeoniCS Траектории
движения (Autopath).
С по мо щью кноп ки Сле до вать за мы шью
очень удоб но про смо т реть га ба рит в лю -
бом ме с те про фи ля.
За дав ско рость и вклю чив ани ма цию,
мож но в ди на ми ке про смо т реть тра ек то -
рию дви же ния ав то транс пор та в про фи ле.
В пра вом ни жнем уг лу ди а ло го во го ок на
ото б ра жа ет ся ук лон про фи ля в гра ду сах.
Под во дя итог, мож но с уве рен но с тью ска -
зать, что про грам ма GeoniCS Траектории
движения (Autopath) яв ля ет ся пре крас -
ным ин ст ру мен том для ана ли за дви же ния
ав то транс пор та в пла не и про фи ле. Функ -
ци о нал про грам мы, не со мнен но, бу дет
вос тре бо ван не толь ко спе ци а ли с та ми по
про ек ти ро ва нию ав то мо биль ных до рог,
но и ген пла ни с та ми (осо бен но при про -
ек ти ро ва нии в стес нен ных ус ло ви ях). Не
ис клю че но, что про грам ма за ин те ре су ет и
тех но ло гов в раз лич ных об ла с тях де я тель -
но с ти, так как в ней су ще ст ву ет воз мож -
ность до бав ле ния раз лич ных спе ци фи че -
с ких транс порт ных средств.

Алек сандр Пень ков,
глав ный спе ци а лист от де ла
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