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СТАТИЧЕСКАЯ ПОВОРОТЛИВОСТЬ ПОЛНОПРИВОДНЫХ 
КОЛЕСНЫХ МАШИН С ДИФФЕРЕНЦИАЛЬНЫМ 

МЕЖОСЕВЫМ ПРИВОДОМ

Статическая поворотливость характеризует принципиальную 
возможность поворота машины с возможно меньшим радиусом 
поворота. Координаты полюса поворота: радиус поворота R и 
продольная координата X относительно задней оси машины- мо­
гут быть рассчитаны, если известна зависимость боковой силы 
S  колеса от угла §  бокового увода. Эта зависимость в об­
щем случае нелинейна.

Обработка опубликованных в ^2^ опытных данных позволяет 
предложить следующ5пю формулу, описывающую физический за­
кон изменения боковой силы в зависимости от угла увода:
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Касательная сила тяги меняет характеристику увода шины 
ведущего колеса. Для учета этого влияния применяется принцип 
эллипса трения р .]  . Если 
са, то боковая сила 
угле увода равна
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S  -  боковая сила ведомого коле- 
S  при касательной силе Р и том же

S  = SD t ,  = о ^ р = S ( ■)о  к ' г  Gr
где -  корректирующий коэффициент по касательной силе
тяги, ^

Рассмотрим установившийся поворот п -осной машины. При 
исследовании статической поворотливости влияние сил инерции 
не учитывается, так как рассматривается поворот с небольшой 
(ползучей) скоростью. Силы, действующие на машину, приво­
дятся к боковым и продольным силам, приложенным к середи-



нам всех осей и моментам сопротивления осей повороту. Углы 
бокового увода наружного и внутреннего колес i -й  оси прини­
маются равными углу  увода §  ̂  середины оси.

С учетом известных допущений
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где 1 . -  расстояние от задней оси до i -й  оси хмашины.
Боковая сила i -й оси определяется соответствующим уг­

лом увода середины оси и коэффициентами С .  и К . , рав­
ными сумме соответствующих коэффициентов ^колес эі^й оси
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При дифференциальной связи осей, когда касательные силы тя­
ги каждой оси равны между собой, = . , ,  = Р. , из
уравнения статики ИХ = О найдем 

п
Е S.

F = ------- Ł
1

п
s in  оС + П Р. c o s  оС . 

1 _____  1
пи c o s

(3 )

где р  ̂ -  сила сопротивления качению i -й  оси.
Стабилизирующий момент шин при расчете параметров ста­

тической поворотливости имеет второстепенное значение и им 
можно пренебречь. В этом случае момент сопротивления пово­
роту i -й  оси машины определяется только перераспределени­
ем моментов на колесах и з-за  внутреннего трения межколес­
ного дифференциала

М . = 0 , 5 В .  К . Р. , ( 4 )с 1 1 mi 1
где В . -  ширина колеи; К . -  коэффициент момента трения

, V 1 m iдифференциала.
Составляя уравнения равновесия машины О и ИМ =

= О и принимая во внимание выражения ( 1 ) -  ( 4 ) ,  получим
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Решение системы (5 )  производится методом последователь­
ного приближения. При первом расчетном шаге полагаем С . =
= О и К . = К

Вычй^ійв пД[ первом расчетном шаге боковые и продольные 
силы, углы бокового увода осей и корректирующий коэффициент 
^  , находим далее коэффициенты К . и С . . Найденные зна- 
ч^шя К . и С . используются прі/ последующем расчетном 
шаге.  ̂ ^

Используя принципы описанного расчетного метода и введя 
дополнительно подобную аппроксимацию зависимости продольной 
силы от коэффициента буксования колеса, можно создать анало­
гичные методы расчета параметров статического поворота ко­
лесных машин с блокированным и смешанным межосевыми при­
водами, ^
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УРАВНЕНИЕ ДВИЖЕНИЯ НЕУПРАВЛЯЕМОГО 
ТРАКТОРА НА (ЖЛОНЕ

Рассмотрим трактор, движущийся поперек склона. Будем 
считать, что скольжения в пятне контакта колес с почвой нет. 
Движение трактора будем изучать относительно некоторой ос­


