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Маневреність є однією з найбільш важливих властивостей автомобіля. На 

погляд авторів докладу маневреність тим вище, чім більше ступенів рухливості 

автомобіля у просторі, що відведено до руху.  

Якщо розглядати систему «Водій-автомобіль-дорога» як механізм 

(механічну систему), то він складається з нормального ланцюга та початкових 

механізмів. Оскільки кількість ступенів рухливості нормального ланцюга 

дорівнює нулю, то кількість ступенів  рухливості автомобіля дорівнює кількості 

початкових механізмів.  

В докладі наведено приклади підвищення кількості початкових механізмів 

і ступенів рухомості автомобіля за рахунок використання комбінованої системи 

управління поворотом. 

Якщо приймати за вихідну величину системи, якою ходова частина, кутову 

швидкість обертання автомобіля в площині дороги 𝜔𝑧, то у випадку кількох 

паралельних керуючих впливів запропоновано використовувати рівняння 

повного диференціала: 
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де: 𝑥𝑖 – 𝑖-й керуючий вплив; 

 𝑚 – кількість паралельних керуючих впливів; 

 

В результаті дослідження, що проведено, визначено взаємозв’язок між 

кількістю керуючих впливів при повороті в площині дороги багатовісного 

повнопривідного автомобіля з двома двовісними поворотними платформами і 

кількості  ступенів рухомості. 

У порівнянні з традиційною схемою ходової частини чотиривісного 

автомобіля конструкція, що запропонована, дозволяє підвищити кількість 

ступенів рухомості від 𝜔 = 2 до 𝜔 = 10. Останнє досягається за рахунок 

використання двох поворотних платформ і роздільного керування ведучих коліс 

різних бортів автомобіля.  


