CỘNG HÒA XÃ HỘI CHỦ NGHĨA VIỆT NAM

Độc lập – Tự do – Hạn phúc


BÀI VIẾT SÁNG KIẾN
(Đề nghị công nhận đề tài nghiên cứu )
I. SƠ LƯỢC LÝ LỊCH:
· Họ tên : Nguyễn Hữu Mạnh
· Sinh ngày, tháng, năm: 04/03/1980                                   Giới tính:Nam
· Trình độ chuyên môn nghiệp vụ : Thạc sĩ kỹ thuật cơ khí động lực
· Chức năng, nhiệm vụ được giao : giảng dạy
· Chức vụ, đơn vị công tác : Trưởng bộ môn Gầm ô tô, Khoa Công Nghệ Động Lực
II. NỘI DUNG SKKN
1. Đặt vấn đề:

    Trên thế giới đã có nhiều tổ chức, tác giả, nhiều đề tài và công trình nghiên cứu lý thuyết cũng như thực nghiệm về hệ thống lái bốn bánh chủ động ở mức độ đơn giản hóa mô hình khác nhau bằng cách đưa vào các giả thiết. Mô hình thường được đơn giản hóa thành mô hình một vết, chuyển động đều. Các phương pháp điều khiển khác nhau và chất lượng điều khiển cũng khác nhau. 

2. Nội dung:
     Việc điều khiển tất cả các bánh xe của ô tô được xuất hiện sau chiến tranh thế giới thứ hai trên các xe quân sự cần có khả năng cơ động cao (bánh kính quay vòng nhỏ ). Khi đó các bánh xe đều được coi là bánh xe dẫn hướng và  quay ngược chiều nhau với quan hệ động học ngược tạo nên bán kính quay vòng nhỏ. Khi quay vòng như vậy vận tốc ô tô phải nhỏ để hạn chế lực ly tâm gây lật xe. Sau những năm 1970 yêu cầu đòi hỏi ổn định chuyển động ô tô ở tốc độ cao, ô tô con được bố trí khả năng quay vòng sao cho tránh rơi vào tình trạng quay vòng thừa, như vậy khi quay vòng ở tốc độ cao các bánh xe dẫn hướng cần quay cùng chiều. Hiện tượng quay vòng thừa xảy ra trên các xe sử dụng bánh xe đàn hồi. Giá trị của góc điều khiển cầu sau không lớn, nhưng khi xe chuyển động ở tốc độ cao lại ảnh hưởng đến khả năng an toàn. Do đó hệ thống lái trên các ô tô con hiện đại có hệ thống lái tất cả các bánh xe dẫn hướng làm việc theo tốc độ của ô tô.0
    Hệ thống lái bốn bánh dẫn hướng là hệ thống lái cho phép tác động đồng thời bánh xe cầu trước và bánh xe cầu sau khi người lái tác động vào vành lái để đổi hướng chuyển động của ô tô. Gia tăng tính ổn định của ô tô ở tốc độ cao và gảm góc đánh lái ở tốc độ thấp. Hiện nay trên ô tô sử dụng nhiều loại hệ thống lái bốn bánh dẫn hướng khác nhau như hệ thống lái hoàn toàn cơ khí, hệ thống lái thủy lực, hệ thống lái kết hợp điện tử, thủy lực.

3. Kết luận:
       Trên cơ sở mô hình đã xây dựng, tác giả đã khảo sát sự thay đổi của góc quay bánh xe dẫn hướng phía sau để nâng cao ổn định quỹ đạo chuyển động của ô tô trong các trường hợp thay đổi độ cứng ngang lốp trước nhỏ hơn, lốp sau nhỏ hơn. Kết quả khảo sát điều chỉnh hệ số k cho kết quả tương đối chính xác sự thay đổi góc quay bánh xe dẫn hướng phía sau cũng như quỹ đạo chuyển động của ô tô trong các trường hợp khảo sát. Kết quả khảo sát cho thấy tính quy luật và là cơ sở cho việc thiết kế bộ điều khiển tự động góc quay bánh xe dẫn hướng phía sau trên ô tô bốn bánh dẫn hướng
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  XÁC NHẬN CỦA HỘI ĐỒNG  
                                 NGƯỜI BÁO CÁO

KHOA HỌC CẤP CƠ SỞ
                                                                               Nguyễn Hữu Mạnh

