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Аннотация. Развитие системы управления поворотом прицеп-

ного звена автопоезда заключается в разработке и внедрении авто-

матизированных систем управления динамикой движения путем ак-

тивного использования сил и моментов, действующих на движи-

тели. Рассмотрены условия создания поворачивающего момента 

при реализации силового поворота. 

Abstract. The development of the control system of the trailer link ar-

ticulated truck behind in the development and implementation of auto-

mated dynamic control systems through active use of forces and moments 

acting on wheels. The conditions for creating a turning moment are con-

sidered. 
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ВВЕДЕНИЕ 

Известно, что для получения удовлетворительных показателей 

маневренности необходимо в конструкциях автопоездов применять 

системы управления прицепными звеньями. Проведенными до 

настоящего времени исследованиями установлено, что ряд вопросов, 

связанных с маневренностью и устойчивостью автотранспортного 
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средства (АТС) изучено еще недостаточно полно. В большинстве ра-

бот по повышению показателей маневренности АТС рассматрива-

ется только кинематический способ управления поворотом. Одним 

из направлений улучшения маневренных качеств автопоезда явля-

ется комбинирование динамического и кинематического способов 

поворота [1]. Эффективным вариантом реализации данного направ-

ления развития является использование аппарата математического 

моделирования как неотъемлемой части современного подхода в ре-

шении подобных задач. 

 

ОПРЕДЕЛЕНИЕ ПОВОРАЧИВАЮЩЕГО МОМЕНТА 

Реализация криволинейного движения динамическим способом 

управления поворотом заключается в регулировании соотношения 

угловых скоростей колес осей без изменения их положения относи-

тельно несущей системы. Возникающие при этом продольные реак-

ции на колесах разных бортов создают поворачивающий момент АТЗ 

(рисунок 1) [2]. 

 

 
 

Рисунок 1 – Схема поворота АТЗ с неповоротными колесами 

 

Поворачивающий момент формируется продольными реакциями 

 

Mп = 0,5В(Rxз − Rxо), (1) 
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где Rxз и Rxо – суммарная продольная реакция колес соответственно 

забегающего и отстающего бортов. 

 

ОПРЕДЕЛЕНИЕ МОМЕНТА СОПРОТИВЛЕНИЯ ПОВОРОТУ 

Момент сопротивления повороту зависит от суммарных боковых 

реакций Rу1 и Rу2, действующих на колеса со стороны дороги, и при 

смещении центра поворота на величину х=0,5L определяется выра-

жением 

 

Мс = 0,5 ∙ 𝐿 ∙ (𝑅у1 − 𝑅у2) (2) 

 

Использование эластичных шин позволяет управлять поворотом 

АТС динамическим способом благодаря боковой деформации шин 

без большого скольжения. При таком движении радиусы поворота 

точек АТС зависят от боковой эластичности шин и их сцепления с 

опорной поверхностью. Увеличиваясь, боковые деформации шин 

развивают боковое скольжение колес. При таком способе управле-

ния поворотом наблюдаются значительные углы увода и скольже-

ния. 

Определены пять основных режимов качения автомобильного ко-

леса [3, 4]: 

– ведущий режим (к колесу приложен активный крутящий мо-

мент); 

– ведомый режим (к колесу приложена активная толкающая сила); 

– свободный режим (колесо нагружено небольшим активным кру-

тящим моментом, равным по величине моменту сопротивления ка-

чению); 

– нейтральный режим, характеризующийся тем, что качение ко-

леса осуществляется и активным крутящим моментом (по величине 

меньшим, чем момент сопротивления качению), и активной толкаю-

щей силой;  

– тормозной режим, при котором к колесу приложен тормозной 

момент. 

В случае свободного режима качения касательная реакция дороги 

на колесе равна нулю. 
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Для нейтрального режима касательная реакция дороги на колесо 

изменяется от нуля до величины, равной силе сопротивления каче-

нию. 

Дополнительный поворачивающий момент при криволинейном 

движении обеспечивается изменением соотношения угловых скоро-

стей колес разных бортов прицепного звена. При использовании ди-

намического способа поворота наряду с кинематическим, можно по-

лучить улучшение показателей маневренности АТС при движении 

как с высокими скоростями, так и при маневрировании на ограничен-

ных по размерам площадках. 

ЗАКЛЮЧЕНИЕ 

Поворот АТС, в частности автопоезда, достаточно сложный фи-

зический процесс потому, что крен кузова и боковой увод шин при-

водят к отклонению центра его поворота и изменению траектории 

движения колес. 

Характер формирования системы сил и моментов оказывает су-

щественное влияние на движение автопоезда, на режимы работы его 

колес и определяется рядом факторов: работой механизмов автомо-

биля (трансмиссия, подвеска, тормоза, рулевое управление), влия-

нием внешней среды, упругими свойствами шины и опорной поверх-

ности.  
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