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	Рис. 1.24. Кинематика по​ворота жестких колес с одним fa) и с двумя (б) управляемыми мостами
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	

	
	
	где Tj — радиус обкатки колеса во​круг шкворня.
Угол бгшах ограничивается по усло​виям компоновки автомобиля лон​жероном рамы или продольной бал​кой основания несущего кузова. По​сле подстановки бгшах в (1.3) нахо​дится бетах-
Подбор параметров трапеции при жестких в боковом направлении управляемых колесах начинается с определения угла Ф наклона боковых рычагов трапеции (рис. 1.25). Они располагаются таким образом, чтобы а= (0,7...0,8)L при заднем и а = = (0,8...1)L при переднем расположе​нии поперечной тяги (т. е. соответ​ственно сзади и спереди управляемых колес). Угол Ф может быть найден для максимальных теоретических углов
бетах И Эгтах ПО формуле
[image: image2.png]® = arctg{(sin 0:max—sin B, max)/[2—
— (c0S B¢ max — €08 8; max) I}




или по графикам, показанным на; рис. 1.26. Для выполненных конструк​ций Ф=66...74°, а отношение длины бокового рычага к длине поперечной тяги m/n=0,12...0,16. Длину т прини​мают возможно большей по условиям компоновки. Тогда [image: image3.png]n=1Iy/ (1+2m/n-cos ®).
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	Рис. 1.25. Схемы расположения задней 1 и пе​редней 2 рулевых трапеций
центр поворота должен лежать на пе​ресечении осей вращения всех колес (рис. 1.24). Для наиболее распростра​ненной схемы поворота автомобиля 4X2 (рис. 1.24, а) наружный 6е и вну​тренний 0, углы поворота колес свя​заны зависимостью
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	(1.3)
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	где L — база автомобиля; /0 — рас​стояние между точками пересечения осей шкворней с опорной поверхно​стью.
При заданном наименьшем радиу​се поворота R (по оси следа наружно​го колеса)
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