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Рассмотрена динамическая система стабилизации движения авто-

поезда. Предложен альтернативный путь использования влияния 

электронных систем на тормозные приводы для управления прицеп-

ным звеном автопоезда при маневрировании. 

The dynamical system of stabilization of the traction movement is con-

sidered. An alternative way of using the influence of electronic systems 

on brake actuators is proposed for controlling the trailer link of an auto 

train during maneuvering. 

 

ВВЕДЕНИЕ 

Значительная часть грузовых перевозок осуществляется автомо-

бильным транспортом. Для повышения эффективности его работы 

обычно используют автопоезда, в состав которых входят автомо-

били-тягачи и прицепные звенья (прицепы и полуприцепы). Из-

вестно, что производительность использования автопоездов прежде 

всего зависит от количества перевезенного груза. С целью повыше-

ния грузоподъемности в состав автопоездов добавляют прицепные 

звенья, что приводит к увеличению габаритной длины указанных ав-

тотранспортных средств (АТС). В свою очередь увеличение длины и 

числа звеньев приводит к ухудшению устойчивости движения и ма-

невренности автопоезда. Это непосредственно влияет на безопас-

ность дорожного движения, замедляет проезд по автомобильным до-

рогам, и снижает среднетехническую скорость движения как автопо-

езда, так и всего транспортного потока. 
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Следует отметить, что показатели массы и геометрических пара-

метров автопоездов ограничены нормативными документами. Так, 

например, для обеспечения необходимых показателей маневренно-

сти каждый элемент автопоезда должен вписываться в круг с внут-

ренним радиусом 5,3 м и внешним – 12,5 м [1]. Практикой доказано, 

что для получения удовлетворительных показателей маневренности 

необходимо в конструкциях автопоездов применять системы управ-

ления прицепными звеньями.  

 

СПОСОБЫ УПРАВЛЕНИЯ ПОВОРОТОМ ПРИЦЕПНОГО ЗВЕНА 

АВТОПОЕЗДА 

Существует два способа поворота АТС - кинематический (пово-

ротом колес или оси) и динамический (изменением крутящего мо-

мента на колесах бортов) [2].  

Наибольшего распространения получил кинематический способ, 

но он имеет ряд существенных недостатков, а именно ухудшение 

стабильности движения автопоезда при высоких скоростях и умень-

шение полезного объема грузового отсека. 

В последнее время в машиностроении в качестве дополнительной 

системы управления, с функциями стабилизации и корректировки 

траектории движения АТС, преобладают системы с реализацией ди-

намического способа управления поворотом. Наблюдается тенден-

ция разработки электронных устройств, повышающих безопасность 

и ограничивающих воздействие человека на исполнительные эле-

менты систем управления. 

Развитие микропроцессорной техники обусловливает использова-

ние электронных блоков управления (ЭБУ) с запрограммирован-

ными алгоритмами реагирования на условия внешней среды, кото-

рые приоритетные к действиям водителя. 

Реализацией динамического регулирования устойчивости движе-

ния прицепного звена автопоезда является внедрение системы ESP 

(Electronic в Stability Programme). Путем контроля распределения 

тормозных усилий по колесам, системы ESP поддерживает заданную 

водителем траекторию движения. Система стабилизации движения 

ESP выполняет сбор и обработку информации с датчиков подкон-

трольных ей систем, а именно ABS (Antilock Brake System), EBD 

(Electronic Brake Force Distribution), EDS (Elektronische 

Differenzialsperre), ASR (Automatic Slip Regulation). 
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Система динамической стабилизации ESP постоянно сравнивает 

полученные фактические данные о состояния управляемых элемен-

тов с расчетными показателями. В случае возникновения разногла-

сий между заданной водителем траекторией, через угол поворота 

управляемых колес тягача, и расчетной или в случае возникновения 

вероятности опрокидывания автопоезда ESP торможением полупри-

цепа и тормозным импульсом, который добавляется к одному из ко-

лес тягача, корректирует траекторию движения [3]. 

 

ЗАКЛЮЧЕНИЕ 

Одним из перспективных решений задачи повышение показате-

лей маневренности автопоезда, является изменение алгоритма реаги-

рования ЭБУ системы динамической стабилизации на исполнитель-

ные устройства (колесные тормоза).  
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