
 100 

умов експлуатації та технічного стану підшипників колінчастого валу доцільно 

проводити за допомогою програмного комплексу GT-SUITE.  
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СИЛОВА ВЗАЄМОДІЯ АВТОМОБІЛЯ З ПОВНООПОРНИМ СТЕНДОМ 

ПРИ ПЕРЕВІРЦІ В ТЯГОВОМУ РЕЖИМІ 

 
Найбільш підходящим засобом рішення завдання діагностування 

повнопривідних автомобілів є застосування модульного повноопорного 

інерційного роликового стенда [1]. 

Для визначення коефіцієнта використання навантаження при тягових 

випробуваннях автомобіля 4х4 необхідно зробити силовий аналіз системи 

«автомобіль-стенд». Розрахункова схема системи небагато відрізняється від 

схеми для гальмових випробувань і представлена на рисунку 1. 
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МКРП, МКРЗ – крутні моменти на переднім і заднім колесі; G, GП, GЗ – ваги  

кузова без переднього і заднього мостів і коліс, переднього і заднього мостів з 

колісьми; H1, YП – складові зусилля в передній підвісці; H2, YЗ – складові 

зусилля  в задній підвісці; H – зусилля в кріпильному з'єднанні 

Рисунок 1 – Схема сил у системі автомобіль-стенд при тягових випробуваннях 

автомобіля 4х4 на інерційному стенді зі зв'язком між роликами 

 

Силова модель розглянутої системи, як і для гальмівних випробувань, 

повинна містити в собі рівняння рівноваги кузова і двох мостів і рівняння руху 

роликів і коліс [2]. 

Рівновага переднього колеса: 

0sinsincoscos 122112211 =+−+−−= HNNТТХ ,          (1) 

.0)(coscossinsin 22112211 =+−++−= ПП GYNNТТY      (2) 

Рівновага заднього колеса: 

0sinsincoscos 244334433 =+−+−−= HNNТТХ ,            (3) 

.0)(coscossinsin 44334433 =+−++−= ЗЗ GYNNТТY     (4) 

Рівновага кузова: 

021 =+−−= HHHХ ,                0=++−= ЗП YYGY                 (5) 

02' =−++= LGLYМММ ПЗКРПКРЗО . 
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Рух передніх коліс: 

0)( 2111 =+++− ТТIМ ККПКР .                                   (6) 

Рух задніх коліс: 

0)( 4322 =+++− ТТIМ ККЗ .                                    (7) 

Рух барабанів: 

0111 =+− rТI ,            0222 =+− rТI ,                   (8) 

0333 =+− rТI ,           0444 =+− rТI . 

Так само, як і при гальмових випробуваннях, система виявляється 

статично невизначеної через наявність зайвих невідомих – горизонтальних 

реакцій у підвісках обох осей Н1 і Н2. 

Перетворивши формули (8), одержимо: 
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Знаходження горизонтальних реакцій Н1 і Н2 виконується аналогічно 

гальмівним випробуванням: 

ПКРMhH = 11 ;                       ЗКРMhH = 22 .                           (10) 

Вертикальні зусилля в передній і задній підвісках: 
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Повні навантаження на колеса: 
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Радіальні реакції N1, N2, N3, N4 при тягових випробуваннях визначаємо зі 

спільного рішення пар рівнянь (1) і (2), (3) і (2.4): 
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Для симетричної схеми (α1=α2=α’,  α  3= α  4= α  ”) ці ж вираження будуть 

мати вид: 
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ПІДВИЩЕННЯ  ЕФЕКТИВНОСТІ ВИРОБНИЧОГО ПРОЦЕСУ 

ПІДПРИЄМСТВА АВТОСЕРВІСУ  ДОСЛІДЖЕННЯМ  РИНКУ ПОСЛУГ 

 

Значна конкуренція на ринку послуг автосервісу, низький рівень 

методичного забезпечення його вивчення обумовили незадовільний стан 

багатьох підприємств галузі. Оптимальна система управління повинна 

базуватись на інформації про ринок послуг. Зазначене є запорукою ефективного 

функціонування і розвитку виробничого процесу підприємства та підвищення 

якості технічного обслуговування (ТО) і ремонту автомобілів. 

Планування підсистем управління процесами ТО та ремонту автомобілів 

на основі інформації про ринок послуг призведе до суттєвої економії 

матеріальних і енергетичних ресурсів, підвищення якості виконання робіт на 

підприємстві. 


