
 

 

 

18 

2. В.В. Єманов. Проблемні питання систем експлуатації та відновлення 

автобронетанкової техніки Національної гвардії України. Честь і закон № 2 

(81)/2022. С.63-71 

 

Подригало Михайло Абович, д-р техн. наук, професор, Харківський національ-

ний автомобільно-дорожній університет, pmikhab@gmail.com 

Клец Дмитро Михайлович,  д-р техн. наук, професор, Старший менеджер прое-

кту – Реформа дорожньої галузі, Команда підтримки реформ Міністерства роз-

витку громад, територій та інфраструктури України, d.m.klets@gmail.com 

Дубінін Євген Олександрович, д-р техн. наук, професор, Харківський націона-

льний автомобільно-дорожній університет, dubinin-rmn@ukr.net 

Шеїн Віталій Сергійович, канд. техн. наук, доцент, Харківський національний 

автомобільно-дорожній університет, sheinvitalis@gmail.com 

Омельченко Василь Іванович, аспірант, Харківський національний автомобіль-

но-дорожній університет 

Литвин Віталій Анатолійович, аспірант, Харківський національний автомобіль-

но-дорожній університет 
 

РЕЗУЛЬТАТИ ЕКСПЕРИМЕНТАЛЬНИХ ДОСЛІДЖЕНЬ ДИНАМІЧНИХ 

ПАРАМЕТРІВ ПОВНОПРИВІДНИХ АВТОМОБІЛІВ 
 

Методика дорожніх випробувань для оцінювання динамічних параметрів 

машин може змінюватися залежно від поставлених завдань. Загальним принци-

пом є одержання статистичних характеристик процесу, прийнятих у якості кри-

теріїв. У процесі експериментальних досліджень здійснювалася перевірка тео-

ретичних положень, що відносяться до оцінювання динамічних параметрів по-

внопривідних автомобілів при виконанні транспортної роботи з використанням 

мобільного реєстраційно-вимірювального комплексу, адаптованого для такого 

оцінювання.  Для оцінювання експлуатаційних властивостей колісних машин 

були використані мобільні реєстраційно-вимірювальні комплекси, розроблені 

на кафедрі технології машинобудування і ремонту машин ХНАДУ [1, 2]. 

Виконувалася реєстрація динамічних параметрів, а саме: вертикальних, 

бічних і поздовжніх лінійних прискорень, що діють на автомобіль за різних ре-

жимів руху. Дорожні випробування проводилися на повнопривідному автомо-

білі Nissan X-Trail  (рис. 1). 

  

а б 

а – повнопривідний автомобіль Nissan X-Trail 2.0D; б – встановлення давачів 

прискорень на автомобілі 

Риcунок 1 – Об’єкт для проведення експериментальних досліджень 
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Заїзди відбувалися у декілька етапів з різними режимами, а саме:  

1. З включеним переднім приводом: 

- розгін до швидкості 40 км/год на 1 та 2 передачах, вибіг, гальму-

вання (заїзд №1); 

- розгін до швидкості 50 км/год на 1 та 2 передачах, вибіг, гальму-

вання (заїзд №2). 

2. З включеним повним приводом: 

- розгін до швидкості 40 км/год на 1 та 2 передачах, вибіг, гальму-

вання (заїзд №3); 

- розгін до швидкості 50 км/год на 1 та 2 передачах, вибіг, галь-

мування (заїзд №4). 

Вихідні дані були відфільтровані за допомогою фільтра Баттерворта 

відповідно до вимог [3]. Отримані графіки кутових прискорень, швидкостей і 

гістограми розподілу кутових швидкостей, отриманих після обробки резуль-

татів експериментів. 

В результаті проведеного експерименту отримані лінійні прискорення при роз-

гоні досліджуваного автомобіля. Швидкість повнопривідного автомобіля та по-

тужність, що витрачається при розгоні, були обчислені за відповідними мето-

диками. 

Потужність на розгін  була отримана за допомогою аналітичної залеж-

ності [4] (рис. 2) 

 = ma·Vʹa·Va, 

де   ma – маса автомобіля, ma = 1750 кг; 

       Vʹa – прискорення автомобіля; 

       Va – швидкість автомобіля. 
 

 
 

1 – заїзд №1, 2 – заїзд №2, 3 – заїзд №3, 4 – заїзд №4 

Рисунок 2 – Потужність, що витрачається при розгоні автомобіля 
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 Був застосований підхід з апроксимацією потужності на основі експонен-

ційної залежності у вигляді y a e
b x

 c , де y – потужність, що витрачається 

при розгоні (кВт), х – лінійна швидкість автомобіля (км/год). Параметри моделі 

для кожного заїзду наведено у таблиці 1. 

 

Таблиця 1 – Параметри моделі 

№ заїзду Тип приводу Показники моделі 

а b с 

1 Передній  1,753·104 1,584·10-5 -1,753·104 

2 8,932·103 3,107·10-5 -8,932·103 

3 Повний 9,023·103 3,077·10-5 -9,023·103 

4 1,41·104 1,969·10-5 -1,41·104 

 

В результаті проведених досліджень було встановлено, що потужність, 

яка витрачається на розгін, для досліджуваного автомобіля з включеним пов-

ним приводом більше на 15-20%, ніж у цього ж автомобіля тільки з переднім 

приводом при русі на швидкості 45-50 км/год та при звичайних дорожніх умо-

вах. Це свідчить про менші втрати енергії автомобіля в колісному рушії при 

усіх ведучих колесах ніж при одному передньому включеному мості. Що підт-

верджує отримані раніше теоретичні результати. 
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