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Интенсивная модернизация и разработка новых типов силовых 

приводов [1], бурное совершенствование электронно-компонентной  
базы [2] открывают широкие возможности по регулированию реализуемых 
колёсами внешних сил в процессе движения мобильной машины, что 
актуализирует дальнейшее развитие теории движения колёсных машин. 
Необходимым направлением при этом является разработка теории 
управления вектором тяги колёсной машины.  

Целью настоящей работы является разработка основ теории 
управления вектором тяги колёсных машин.  

Составляющими вектора тяги колёсной машины являются векторы 
касательных сил тяги ее ведущих колёс, которые характеризуются вели-
чинами этих сил и направлениями их действия, например, относительно 
продольной оси машины.  

В теории автомобиля качество колёсной машины представляется 
совокупностью свойств, обуславливающих ее пригодность удовлетворять 
определённые потребности в соответствии с её назначением [3]. Установлены 
эксплуатационные свойства, на которые оказывает влияние величина общей 
касательной силы тяги и распределение касательных сил тяги между мостами 
и колёсами машины [4]. К ним относятся опорная проходимость, тягово-
скоростные свойства, поворачиваемость, маневренность, поворотливость, 
устойчивость движения и управляемость. Известно [5], что распределение 
касательных сил тяги оказывает противоречивое влияние на эксплуа-
тационные свойства колёсной машины. Так, с одной стороны, распределение 
касательных сил тяги, характерное блокированному приводу, повышает 
опорную проходимость и тягово-скоростные свойства. С другой стороны, оно 
ухудшает поворачиваемость, маневренность, поворотливость, устойчивость 
движения и управляемость машины.  

Эксплуатационные свойства, которые имеют одни и те же оценочные 
показатели, предложено называть однородными [6]. Тогда зависимые от 
касательных сил тяги эксплуатационные свойства машины можно пред-
ставить двумя группами однородных свойств. Первая группа объединяет 
опорную проходимость и тягово-скоростные свойства, оцениваемые с 
помощью КПД ходовой системы ηrs [7], учитывающего величины и 
направления действия касательных сил тяги. Вторая группа однородных 
свойств объединяет поворачиваемость, маневренность, поворотливость, 
устойчивость движения, определяющие такое комплексное свойство, как 
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управляемость машины [8]. Для объективной оценки управляемости 
предложено использовать количественный показатель Sv [9], учитывающий 
отклонение действительной траектории машины движения от траектории, 
задаваемой водителем поворотом рулевого колеса [9].   

Тогда основная проблема теории управления вектором тяги колёсной 
машины может быть представлена двухкритериальной оптимизацией:  

ηrs  max; 
Sv  max. 

Объектом теории управления вектором тяги колёсной машины 
является самоходная машина, движущаяся под действием реализуемых ее 
колесами сил. Предметом теории управления вектором тяги колёсной 
машины выступают закономерности, описывающие влияние общей 
касательной силы тяги и распределения этой силы между ведущими 
колесами на эксплуатационные свойства машины.  
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