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Анотація 
Запропоновані аналітичні залежності для визначення вагового стабілізуючого моменту та 

поточного кута розвалу керованого колеса. Розроблено алгоритм та проведено дослідження 

стабілізації керованих коліс засобами PTC Creo Parametric. Результати розрахунків у повній мірі 

підтверджуються даними комп’ютерного моделювання. 
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До основних вимог, що висувають до колісних керуючих модулів, відносять керованість, 

стійкість, легкість керування, маневреність, довговічність шин та стабілізацію керованих коліс. 

Стабілізація забезпечує повернення керованих коліс до нейтрального положення при виході 

автомобіля з кола зі знятим зусиллям з кермового колеса. При гарній стабілізації автомобіль 

зберігає прямолінійний напрямок руху без впливу водія, зменшується його утомлюваність. 

Головним чином стабілізація керованих коліс забезпечується дією вагового стабілізуючого 

моменту який викликаний вагою автомобіля, що припадає на керовані колеса та  комбінованим 

нахилом шворня. Результати досліджень вагового стабілізуючого моменту наведено в роботах 

[1-3]. За наявності комбінованого нахилу шворня ваговий стабілізуючий момент може 

визначатися за формулою [1] 
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де Rz – навантаження на кероване колесо, Н; lц – довжина цапфи, м; rk – радіус колеса, м; /

ш - 

поточний кут розвалу, рад; αш , βш – відповідно кут поперечного та поздовжнього нахилу швор-

ня, рад; γш0 – початковий кут розвалу, рад;  - кут повороту колеса.  

Поточний кут розвалу, що входить до формули (1) визначають за виразом 
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У формулах (1) , (2) знак «+» потрібно брати під час повороту лівого колеса ліворуч, або 

правого праворуч, а знак «–» у протилежному випадку.  

На сьогодні найбільш перспективним методом досліджень робочих процесів у механічних 

системах є метод тривимірного моделювання. Ця технологія дозволяє максимально повно і 

реалістично показати роботу складного механізму, проаналізувати кінематичні та динамічні 

властивості, характеристики міцності при мінімальних витратах. У роботі розроблено алгоритм 

та проведено дослідження вагового стабілізуючого моменту засобами PTC Creo Parametric. Для 

цього було створено тривимірну модель керованого моста автомобіля КрАЗ-260, яка включає 

керовані колеса з еластичними шинами, поворотні цапфи з маточинами, кермову трапецію. 

(рис. 1) У програмі було проведено вимірювання поточного кута розвалу та вагового стабілізу-

ючого моменту на створеній моделі у повному діапазоні кутів повороту. Вимірювання прово-

дилися за допомогою каркасної збірки механізму повороту, до якої прикладалося зусилля, іден-

тичне рівнодіючій нормальній реакції опорної поверхні/ 



Рисунок 1 – Тривимірна модель керованого моста 

 

Отримані результати засвідчили достатні співпадіння експериментальних даних, отриманих 

на натуральному об'єкті та на комп'ютерній моделі. Результати розрахунків за формулами (1), 

(2) у повній мірі підтверджуються даними комп’ютерного моделювання у програмі Creo 

Parametric. 
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RESEARCH STABILIZE THE STEERING WHEELS OF 

THE CAR BY MEANS OF THREE-DIMENSIONAL 

MODELING 
 

Abstract 
The analytical dependencies are proposed to determine the weight stabilizing moment and the current 

arrangement of a controlled wheel. The algorithm has been developed and researched stabilization of controlled 

wheels by means of PTC Creo Parametric.. The results of calculations to fully confirm the data of computer 

simulation. 
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