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Запропонована модель повороту колісної машини при комбінованому способі 

управління передбачає узгодження кутів повороту керованих коліс і різниці 

дотичних реакцій на колесах так, щоб не викликати бічного ковзання коліс. Питання 

узгодження роботи гальмівного і рульового управління полягають у визначенні 

гальмівного моменту на внутрішньому задньому колесі машини, необхідному при 

повороті керованих коліс на кут α  для запобігання їх бічного ковзання 
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У зв'язку з тим, що в колісних тракторах комбінований спосіб управління 

поворотом здійснюється за рахунок одночасного повороту керованих коліс і 

гальмуванням коліс внутрішнього борту (натисненням на педаль гальма), то 

узгодження немає. У зв'язку з викладеним, можлива ситуація, при якій у разі 

блокування загальмованого внутрішнього колеса і малому навантаженню на 

передні керовані колеса виникає бічне ковзання останніх.  

Досліджуємо поворот колісної машини з гальмуванням заднього 

внутрішнього колеса і бічним ковзанням передніх керованих коліс. Рух машини в 

цьому випадку описується наступною системою рівнянь: 
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Якщо допустити, що 22 kk RR 
 отримаємо 
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Таким чином, використовуючи вказані залежності можна орієнтовно 

розрахувати радіус повороту колісної машини при загальмовуванні внутрішнього 

борту і бічному ковзанні передніх коліс. Автоматичне узгодження кутів повороту 

керованих коліс і гальмування заднього внутрішнього колеса трактора є найбільш 

ефективним варіантом реалізації комбінованого способу керування поворотом, що 

підтверджено проведеними теоретичними дослідженнями. 
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