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ЕКСПЕРИМЕНТАЛЬНЕ ДОСЛІДЖЕННЯ ПОКАЗНИКІВ КЕРОВАНОСТІ, 
СТІЙКОСТІ ТА МАНЕВРЕНОСТІ АВТОПОЇЗДА З НАБЛИЖЕНИМИ 

НЕКЕРОВАНИМИ МОСТАМИ, ЩО МАЮТЬ ПЕРЕКОС  

Представлено результати експериментального дослідження показників керованості, 
стійкості та маневреності автопоїзда з наближеними некерованими мостами, що мають пере-
кос. Детально описано експериментальний автопоїзд та вимірювально-реєструюче обладнання.  

Вступ 
Відомо, що мости та колеса автомобіля мають певні кути встановлення. Їх певне спо-

лучення забезпечує стійкий прямолінійний рух, стійкий рух при гальмуванні, при виконанні 
різних маневрів на великій швидкості, а також оптимальну витрату палива й мінімальне 
зношування шин. 

Ненормальне й нерівномірне зношування шин передніх коліс може бути обумовлено 
перекосом або деформацією балок задніх мостів або порушенням регулювання кутів устано-
вки передніх коліс. Погіршення ходових якостей, наприклад нестійкість руху автомобіля або 
бічне відведення, може бути викликане неправильними кутами установки коліс. Доцільно 
виконувати контрольну перевірку кутів установки коліс навіть після незначних дорожніх по-
дій, наприклад, після влучення коліс у яму. 

Аналіз публікацій 
Експлуатаційні властивості автопоїздів досліджували Д.А. Антонов, С.С. Атаев, 

В.Г. Вербицкий, Я.Х. Закин, Е.Н. Ибрагимов, А.П. Ковпаков, Л.Г. Лобас, М. Мичке, 
С.Я. Марголис, В.П. Сахно, Я.Е. Фаробин, Д.Р. Елліс та інші вітчизняні і закордонні вчені. У 
роботах цих дослідників досить глибоко вивчені питання маневреності і керованості авто-
поїздів у залежності від конструктивних параметрів транспортного засобу [1–3], а також у 
залежності від експлуатаційних факторів (дорожніх умов, режимів руху тощо) [2–4]. Існує 
небагато робіт з дослідження впливу зміни параметрів конструкції, що виникають під час 
експлуатації (наприклад, порушень установки мостів, зміщення точки зчіпки ланок автопоїз-
да та ін.), на експлуатаційні властивості автопоїзда. 

Мета роботи  
Експериментальна перевірка розробленої математичної моделі руху автопоїзда з на-

ближеними некерованими мостами, що мають перекос. Розробка програми експерименталь-
них досліджень впливу перекосу наближених некерованих мостів автопоїзда на показники 
керованості, стійкості та маневреності.  

Постановка задачі 
Завданням експериментального дослідження було: 
− визначення показників курсової стійкості причіпних автопоїздів з наближеними 

некерованими осями причепа, що мають перекос мостів при русі по прямолінійних траєкто-
ріях у різних режимах руху (тяговому, гальмівному та вільному режимах); 

− перевірка адекватності математичної моделі, яка описує рух причіпних автопоїздів 
з наближеними некерованими осями причепа, що мають перекос мостів; 
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Рис. 7. Блок керування DATRON 
1 – датчик зусилля на педалі;  

2 – з’єднувальні дроти;  
3 – блок обробки та зберігання інформації 

Рис. 8. Місце встановлення безконтактного 
оптичного датчика швидкості та шляху 

CORREVIT® L400  

Таблиця 1  
Характеристики датчика швидкості CORREVIT® L400 

Параметр Значення 

Діапазон швидкостей 0,5 … 400 км/год 

Розподільна здатність за відстанню 1,9 мм 

Похибка вимірювання + 0,1% 

Висота встановлення 400 + - 130 мм 

Вихідні сигнали Аналоговий та цифровий 

Напруга живлення 10 … 14,5 В; 50 Вт 

Робочі температури -25 … 50 оС 

Вага 1350 г 

Ударна та вібраційна стійкість 50 g – 6 мс; 10 g від 10 …150 Гц

Визначення показників керованості проводилось відповідно до ДСТУ 3310-96. У ре-
зультаті проведення експериментального дослідження були виконані усі поставлені завдан-
ня, що наведені вище. Обробка експериментальних даних дозволила отримати параметри ру-
ху автопоїзда, що характеризують його стійкість та керованість. У якості зразка на рис. 9 та 
рис. 10 наведено залежності зміни швидкості, сповільнення та пройденого шляху автопоїз-
дом у режимі гальмування.  
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