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В статье рассматривается вопрос определения вида статической 
поворачиваемости полноприводной колесной машины на стадии про­
ектирования. Предлагается методика определения коэффициентов для 
уравнений кругового движения полноприводных машин со всеми
управляемыми колесами.

Поворачиваемость -  свойство колесной машины совер­
шать повороты с заданной кривизной траектории. Различают три 
вида статической поворачиваемости: избыточная поворачивае­
мость -  уменьшение радиуса поворота при увеличении скорости 
движения; недостаточная поворачиваемость -  увеличение радиу­
са поворота при увеличении скорости движения; нейтральная 
поворачиваемость -  радиус поворота при увеличении не изменя­
ется скорости движения.

Машина при прямолинейном движении под действием 
внешней боковой силы может самопроизвольно входить в пово­
рот. При избыточной поворачиваемости этот процесс может раз­
виваться вплоть до потери управляемости, а при недостаточной 
поворачиваемости этот процесс происходит до определенного 
момента, когда внешняя боковая сила уравновесится нормальной 
составляющей силой инерции.

Поэтому желательно, чтобы проектируемая машина обла­
дал некоторой недостаточной поворачиваемостыо, при которой 
движение будет устойчивое.
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Проблема определения вида статической поворачиваемо- 
сти существует давно и решается различными способами, но до 
сих пор не найдено наилучшего решения. Например, в учебнике 
«Тракторы: теория» были выведены алгебраические уравнения 
связывающие тяговые усилия ведущих мостов и боковые силы, 
действующие на мосты при дифференциальном и блокирован­
ном приводах из условия, что вектор суммарной силы тяхи ма­
шины равен векторной сумме тяговых усилий ведущих мостов:
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С учетом сказанного коэффициенты уравнения движения 
колесной машины с дифференциальным межосевым приводом 
примут следующий вид:
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Соответственно коэффициенты уравнений движения для 

машины с блокированным межосевым приводом примут вид:
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Нами была разработаны программа, позволяющая анали­
тическим методом рассчитывать изменения радиуса поворота 
колесной машины со всеми управляемыми колесами, как с диф­
ференциальным межосевым приводом, так и с блокированным 
межосевым приводом, что позволяет определять вид статической 
поворачиваемости машины в зависимости от ее конструктивных 
параметров и условий эксплуатации на этапе проектирования.
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В данной работе проведен анализ кинематики поворота трол­
лейбуса и кинематики рулевых трапеций, а также представлены мето-
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