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В работе изложены методы составления математических моделей 

динамики разгона колесного трактора 4х2 и 4х4 с крюковой нагрузкой, 
основанных на использовании регуляторных характеристиках двигателя, 
массо-геометрических параметрах, упруго-диссипативных характеристик 
шин и подвесок  проектируемых колесных тракторов. При разработке 
математических моделей использованы методы аналитической механики, 
позволяющие решение прямых и обратных задач динамики – определение 
кинематических параметров и сил в контакте колес колесного трактора с 
опорной поверхностью с различными значениями их коэффициентов. 
Полученные результаты являются некоторым уточнением известных 
методов исследования тяговой динамики колесных тракторов[1]. С 
известными допущениями расчетная модель трактора и его обобщенные 
координаты представлены на рис. 1.  

 
 

Рис. 1. Расчетная схема трактора 
 

Дифференциальные уравнения движения в общем виде можно 
представить в форме уравнения Лагранжа первого рода [2–3] . 
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где Т – кинетическая энергия системы; П – потенциальная энергия системы; 
Ф – диссипативная энергия системы; qi– обобщенные координаты масс 
системы; iq  – обобщенные скорости масс системы; fj– уравнение 
кинематических связей колес с опорной поверхностью; i  – неопределенные 
множители Лагранжа; 

iqQ – обобщенные силы. 
Соответствующие предельные моменты, которые можно приложить к 

ведущим колесам: 
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Величину потери скорости в зависимости от массо-геометрических 

параметров трактора, коэффициентов сцеплений его колес с опорной 
поверхностью, крюковой нагрузки, номинального момента двигателя можно 
представить в виде: 
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где трМ  – масса трактора. 
В процессе моделирования в каждый момент времени определяется 

коэффициент сцепления с целью возможности максимальной его 
реализации, который находится по формуле 
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