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КОМП’ЮТЕРНЕ МОДЕЛЮВАННЯ ДИНАМІКИ РОЗГОНУ 

ЧОТИРИПРИВОДНОГО ЕЛЕКТРИЧНОГО ТРАНСПОРТНОГО 

ЗАСОБУ 

Розробка перших електричних транспортних засобів (ЕТЗ) ознаменува-

ла, для спеціальності автоматизація та електропривод, появу нового об’єкта 

керування - транспортний засіб (рис.1). Це означає, що якість системи авто-

матичного керування тяговим електроприводом в комплексі з уже існуючими 

системами безпеки і підвищення керованості ЕТЗ визначає: безпечний рух, 

витрати енергії в різних режимах їзди. 
На основі математичного опису [1-2], а також джерел [3-4], розроблена 

комп’ютерна модель автоматизованої системи керування ЕТЗ, яка враховує: 

перерозподіл сил, що діють на ЕТЗ в динаміці, завдяки знанню положення 

центру мас; протибуксувальну підсистему, яка обмежує заданий момент гра-

нично-допустимим, завдяки знанню коефіцієнта тертя з поверхнею. Всі па-

раметри ЕТЗ аналогічні Tesla Model 3. 

Результати моделювання показали здатність протибуксувальної підсис-

теми обмежувати крутний момент та тримати зчеплення з поверхнею при 

максимальному завданні. Час розгону від 0 до 100 км/год дорівнює 

5 секундам, а максимальне отримане прискорення досягає 6 м/с2.  
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