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Для механічної системи автомобіля в цілому припускаємо, що рух 

відбувається тільки в площині .00 yx  

Рівняння руху центру мас автомобіля, в осях тригранника 000 zyCx  запишемо 

у вигляді 

 
Рисунок 1 – Системи координат різних локальних областей 

автомобілів 
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Тут T  – час, M  – повна маса автомобіля з колесами,  zyx VVV ,,  – проекції на 

осі 000 zyCx  відповідно векторів абсолютної швидкості точки zC ,  – проекція на 

вертикальну вісь абсолютною кутовою швидкості тригранника 000 zyCx , Mg  – 

сила тяжіння,  ijijyijx NPP ,,  – проекції контактної сили і нормальна реакція, 

0,, zxzy MVMV 
 – проекції сил інерції,  

yx aa FF ,  – проекції аеродинамічної сили. 

Рівняння зміни кінетичного моменту автомобіля в цілому відносно точки С 

в проекціях на осі тригранника 000 zyCx  при відсутності відриву коліс від дороги 

мають вигляд: 
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Рисунок 2 – Сили діючі на автомобіль 

 

Тут враховувалося, що  Tijijijijij IIk 0,cos,sin   – кінетичний момент 

колеса. 
Враховується, що швидкість зміни кінетичного моменту колеса дорівнює: 
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і нехтує зміною розвалу коліс. 
Зміною кінетичного моменту в результаті руху центру мас колеса при 

повороті навколо осі будемо нехтувати внаслідок його меншості. 

Пневматична гальмівна система, (показана на рисунку 2.7) має 

резервуари двох типів : центральний резервуар і робочі гальмівні циліндри, до 
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кожного робочого циліндра веде два трубопроводи: один (1) веде з 

центрального резервуару в гальмівний циліндр, а інший (2) з гальмівного 

циліндра в атмосферу. Розглянемо систему, в якій встановлений один клапан, 

який відкриває і закриває поперемінно кожен трубопровід. (Коли 1 відкритий - 

2 закритий (заповнення) і коли 1 закритий - 2 відкритий (випуск)). 

 

 
Рисунок 3 – Модель гальмівної системи 
 

Передбачається, що момент гальмівних сил пропорційний тиску в 

гальмівному циліндрі і спрямований проти кутової швидкості обертання колеса 

.ijmLij signPKL
ij


 

(8) 

Використовуємо наближену модель зміни тиску в гальмівному циліндрі у 

вигляді динамічної ланки першого порядку. 
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де 
ijmP  – тиск на кінці трубопроводу, а eT  – постійна часу трубопроводу і 

bt  – запізнювання в часі внаслідок руху поршня. 

Динамічні рівняння: 
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Кінематичні рівняння: 
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Вертикальні коливання: 
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Рівняння обертального руху колеса: 
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Рух контактного елементу: 
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Контактна сила: 
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Модель гальмівної системи: 

ijmLij signPKL
ij


 

(19) 

 

















am

m

e

bцm

m

e

PP
dT

dP
T

tTPP
dT

dP
T

ij

ij

out

ij

ij

in

 

(20) 

Повна система рівнянь складається з 32 диференціальних рівнянь, які 

описують: динамічну і кінематичну поведінку корпусу, деформацію шин, 

обертання коліс і зміну тиску в моделі гальма. 
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