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Покращення керованості автомобіля класу С

Керованість та маневреність руху автомобіля є одними з найважливіших
його характеристик, особливо для тих, що використовуються в містах. Для
гнучкого маневрування в міському трафіку, необхідно щоб радіус розвороту
автомобіля був найменший. Особливо це потрібно малим вантажним
автомобілям, які в місті використовуються для доставки невеликих вантажів і
мають габарити більші ніж легковий автомобіль.

Відомі різні шляхи підвищення керованості руху автомобіля. Одним з
таких є зробити керованим не тільки передній, а і задній мости автомобіля.
Головною проблемою тоді становиться узгодження керуванням обох мостів під
час виконання відворотів з урахуванням швидкості руху автомобіля.

Тому проведення досліджень для вирішення цієї задачі є актуальним.
В якості об’єкту досліджень була використана система 4WS (Four Wheel

Steering – Чотири Керовані Колеса). Ця система забезпечує маневрування
автомобіля, шляхом повороту чотирьох коліс, а не двох, як на більшості
звичайних автомобілів. При русі з малою швидкістю, передні і задні колеса
повертаються в протилежні сторони, тим самим зменшуючи радіус повороту,
показано на рисунку де МЦП – мінімальний центр повороту.

Рис. 1 – Схема розвороту
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