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Мобильная архитектура – понятие уже сло-
жившееся, которое ассоциируется с постоян-
ным стремлением человека осваивать новые 
территории или находиться в постоянном 
движении. Идеи шагающих сооружений по-
пулярны с середины XX века. Об этом свиде-
тельствуют изображения движущегося горо-
да Рона Херрона. В настоящее время вместе с 
развитием компьютерной техники становятся 
возможными проекты шагающих домов с про-
граммным управлением шагающими опорами. 
В качестве примера можно рассмотреть шага-
ющий дом датской дизайнерской студии N55 
[1]. 

«Проект вырос на довольно банальной соци-
альной проблеме. Эта проблема заключается в 
том, что молодые творческие специалисты, вы-
ходя из стен ВУЗа и начиная собственное дело, 
сталкиваются с очень рискованной ситуацией. 
Для того, чтобы работать, естественно, нужно 
помещение. Его можно взять в аренду, но это 

ежемесячные немалые расходы, а гарантии 
стабильного дохода просто нет. Таким обра-
зом, возникает необходимость в особом сво-
бодном от взимания платы объекте, который 
не создавал бы неудобств для окружающих, а 
при необходимости мог бы свободно переме-
щаться с места на место.

Мобильные сооружения на колёсах требуют 
либо встроенного двигателя, который работает 
на платном энергетическом ресурсе и систем 
управления, либо платной помощи сторонне-
го транспортного средства. К тому же все ко-
лёсные транспортные средства имеют, как ми-
нимум, два известных недостатка. Во-первых, 
ограниченная проходимость и специфическая 
манёвренность (требующая езду по специаль-
но подготовленной поверхности), а во-вторых, 
уступающая стационарным сооружениям го-
товность к использованию. В этом смысле 
очень перспективно выглядят шагающие кон-
струкции. Собранные аналоги разделились 
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на две группы, точнее, на группу и один кон-
трастный по отношению к группе экземпляр. 
К группе мы отнесли несколько механизмов 
в том числе: Чебышева, Хойкена, Клана, Лип-
кина — Посселье [4, 9-12]. Эти решения сгруп-
пировались, так как при всей своей эффектив-
ности трудно поддавались композиционной 
переработке. Выделившийся экземпляр был 
конструкцией, предложенной Тео Янсеном [4]. 
Эта конструкция, напротив, обладает исклю-
чительными художественными качествами и в 
покое, и в движении, однако, имеет конструк-
тивную особенность, которая делает архитек-
турное применение трудно осуществимым 
– над единственной неподвижной точкой ка-
ждой опоры располагаются движущиеся эле-
менты. 

Так сформировалась задача найти схему 
шагающей опоры, которая одновременно вы-
глядела и двигалась бы так же живо, как кон-
струкции Янсена, но при этом имела бы точку 
прикрепления обитаемого объекта сверху» [2]. 

Кинематическая схема КС-13 разработана Ра-
ковым А.П. и Ратиевой Ю.С. в 2013 году [3]. Все 
попытки проанализировать аналоги и найти 
решения, поняв суть кинематических переме-
щений, не увенчались успехом. Помог интуи-
тивный подход. Мы заметили, что все аналоги, 
за исключением решения Янсена, сами по себе 
в неподвижном состоянии ни на что не похо-
жи, их трудно с чем-то сравнить. Движение 

шагающих конструкций Тео Янсена выглядит 
очень естественно и напоминает движение ко-
нечностей живых существ [4, 9-12]. 

Изучение строения конечностей млекопита-
ющих, а также нескольких пресмыкающихся 
и насекомых помогло понять, что все рассмо-
тренные «природные конструкции» идентич-
ны в топологическом смысле. Эти конечности 
имеют в своей основе один и тот же характер-
ный трёхчастный изгибающийся контур.

Схема КС-13 разрабатывалась на основе это-
го контура. Искомое решение было найдено 
после того, как изгибающемуся контуру были 
дорисованы два трека – круглый (ведущий) и 
шагающий (крайняя точка конечности). И са-
мое интересное то, что интуитивный поиск ки-
нематики помог быстро найти сразу несколько 
неожиданных технических решений. 

Объект, основанный на схеме КС-13, плани-
руется выполнить из фанеры.  Планируется 
использовать фанеру толщиной 18мм, кото-
рая будет раскраиваться фрезерным станком. 
Шагающий объект представляет собой срав-
нительно небольшой гранёный корпус, возвы-
шающийся над двенадцатью опорами, которые 
шагают, преобразуя вращение двух ведущих 
коленчатых валов нужную траекторию. Два 
ведущих вала обеспечивают подвижность и 
независимое вращение шести правых и шести 
левых ног. Два блока конечностей с шестью 
опорами в каждом могут шагать как в одном 
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Рисунок 2. Несущий каркас шагающего объекта. Рисунок 1. Общий вид шагающего объекта, в опорах которо-
го использована схема КС-13.
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направлении для прямолинейного движения, 
так и в разных направлениях для разворо-
та на месте. Все внутренние усилия в опорах 
уравновешены. Таким образом, со сдержан-
ной уверенностью можно утверждать, что аб-
солютному горизонтальному движению будут 
препятствовать только осевые трения в шар-
нирных узлах ног. Предположительно объект 
способен будет приводиться в движение толь-
ко при помощи мускульной силы человека. Для 
этих целей в верхней части объекта, в центре 
полезного пространства, размещён сдвоенный 
штурвал, который может вращать оба ведущих 
вала. Вращение можно осуществлять вместе, 
раздельно или в разные стороны в зависимо-
сти от нужного способа движения объекта. 

На переднем и заднем фасаде объекта рас-
положены большие поворачивающиеся жа-
люзийные решётки, створки которых прини-
мают горизонтальное положение, если нужно 
смотреть в направлении движения. Створки 
жалюзийных решёток могут отклоняться 
вверх от горизонтального положения, что-
бы полезное пространство получало больше 
естественного света и, если нужно, плотно за-
крываются, приняв вертикальное положение. 
Треугольное уширение корпуса слева обору-
довано отверстием в полу и металлической 
вертикальной лестницей, нижняя ступенька 
которой находится на уровне подъёма шага-
ющих опор. Кровля на объекте двускатная. 
Фанерный каркас обтянут тентовой тканью 
на люверсах. 
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