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t i ª u  c h u È n  Q u è C  G I A       Tcvn 7559 : 2005

XuÊt b¶n lÇn 1 

 

Ph−¬ng tiÖn giao th«ng ®−êng bé - §éng lùc häc vµ kh¶ n¨ng 

b¸m ®−êng cña xe - Tõ vùng 

Road vehicles – Vehicle dynamics and road-holding ability - Vocabulary 

 

1  Ph¹m vi ¸p dông 

Tiªu chuÈn nµy ®Þnh nghÜa c¸c thuËt ng÷ c¬ b¶n vÒ ®éng lùc häc xe. C¸c thuËt ng÷ ®−îc ®Þnh 

nghÜa ¸p dông cho ph−¬ng tiÖn giao th«ng ®−êng bé (sau ®©y gäi t¾t lµ xe, ch¼ng h¹n nh− « t« 

con vµ « t« chë hµng (« t« t¶i). 

Chó thÝch: Tiªu chuÈn nµy ghi nhËn kh¶ n¨ng l¸i nhiÒu trôc nh−ng ë ®©y kh«ng ®Þnh nghÜa 

nh÷ng thuËt ng÷ bao hµm kh¶ n¨ng nµy. 

2   HÖ trôc 

2.1  

HÖ trôc cè ®Þnh trªn mÆt ®ç xe (earth-fixed axis system) (XE, YE, ZE) 

HÖ trôc vu«ng gãc theo qui t¾c bµn tay ph¶i cè ®Þnh trªn mÆt ®ç xe. Trôc XE, YE n»m trong mÆt 

ph¼ng n»m ngang (mÆt ®ç xe) vµ trôc ZE h−íng lªn trªn. 

2.2  

HÖ trôc xe (vehicle axis system) (XV, YV, ZV) 

HÖ trôc vu«ng gãc theo qui t¾c bµn tay ph¶i cè ®Þnh t¹i mét ®iÓm nµo ®ã trªn xe (th«ng th−êng lµ 

träng t©m) sao cho trôc XV n»m ngang trong mÆt ph¼ng ®èi xøng däc cña xe vµ h−íng vÒ phÝa 

tr−íc, trôc YV vu«ng gãc víi mÆt ph¼ng ®èi xøng däc cña xe vµ h−íng vÒ phÝa bªn tr¸i ng−êi l¸i, 

trôc ZV h−íng lªn trªn. 

Chó thÝch: Sù ®Þnh h−íng hÖ trôc xe (XV, YV, ZV) so víi hÖ trôc cè ®Þnh trªn mÆt ®ç xe (XE, YE, ZE) theo 

tr×nh tù ba lÇn xoay ®−îc tr×nh bµy trong b¶ng 1. 

2.3  

HÖ trôc trung gian (intermediate axis system) (X, Y, Z) 
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HÖ trôc vu«ng gãc theo qui t¾c bµn tay ph¶i, trong ®ã mÆt ph¼ng XY trïng víi mÆt ph¼ng XEYE, 

trôc X lµ h×nh chiÕu cña trôc XV trªn mÆt ph¼ng XEYE vµ trôc Z h−íng lªn trªn. 

2.4  

HÖ trôc b¸nh xe (wheel axis system) (XW, YW, ZW) 

Xem 8.1.1. 

3   §éng häc cña khèi l−îng ®−îc treo 

3.1 Th«ng sè cña chuyÓn ®éng th¼ng 

3.1.1 VËn tèc xe (vehicle velocity) v: §¹i l−îng vect¬ biÓu thÞ vËn tèc cña gèc hÖ trôc xe trong hÖ trôc 

cè ®Þnh trªn mÆt ®ç xe. 

3.1.1.1 VËn tèc däc xe (longitudinal velocity) vX: Thµnh phÇn cña vËn tèc xe theo ph−¬ng trôc X. 

3.1.1.2 VËn tèc ngang xe (lateral velocity) vY: Thµnh phÇn cña vËn tèc xe theo ph−¬ng trôc Y. 

3.1.1.3 VËn tèc xe th¼ng ®øng (vertical velocity) vZ: Thµnh phÇn cña vËn tèc xe theo ph−¬ng trôc Z. 

3.1.1.4 VËn tèc xe trong mÆt ph¼ng n»m ngang (horizontal velocity) vh: Tæng hîp cña vËn tèc däc 

xe vX vµ vËn tèc ngang xe vY. 

3.1.2 Gia tèc xe (vehicle acceleration) a: §¹i l−îng vect¬ biÓu thÞ gia tèc cña gèc hÖ trôc xe trong hÖ 

trôc cè ®Þnh trªn mÆt ®Êt. 

3.1.2.1 Gia tèc däc xe (longitudinal acceleration) aX: Thµnh phÇn cña gia tèc xe theo ph−¬ng trôc X. 

3.1.2.2 Gia tèc ngang xe (lateral acceleration) aY: Thµnh phÇn cña gia tèc xe theo ph−¬ng trôc Y. 

3.1.2.3 Gia tèc xe th¼ng ®øng (vertical acceleration) aZ: Thµnh phÇn cña gia tèc xe theo ph−¬ng trôc 

Z. 

3.1.2.4 Gia tèc h−íng t©m (centripetal acceleration) ac: Thµnh phÇn cña gia tèc xe theo h−íng n»m 

ngang vu«ng gãc víi vËn tèc trong mÆt ph¼ng n»m ngang vh. 

3.1.2.5 Gia tèc tiÕp tuyÕn (tangential acceleration) at: Thµnh phÇn cña gia tèc xe theo ph−¬ng cña 

vËn tèc trong mÆt ph¼ng n»m ngang vh. 

3.1.2.6 Gia tèc xe trong mÆt ph¼ng n»m ngang (horizontal acceleration) ah: Tæng hîp cña gia tèc 

däc xe aX vµ gia tèc ngang xe aY hoÆc gia tèc h−íng t©m ac vµ gia tèc tiÕp tuyÕn at 
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Chó thÝch: Còng cã thÓ ph©n tÝch vËn tèc xe vµ gia tèc xe theo c¸c h−íng XV, YV, ZV ®Ó t¹o thµnh v   , v   , v     

vµ a   , a   , a   . 

3.2  Th«ng sè cña chuyÓn ®éng quay 

3.2.1 Gãc 

Xem h×nh B.1, thÓ hiÖn c¸c gãc d−¬ng. 

3.2.1.1 Gãc xoay xe (yaw angle) ψ: Gãc (XE, X) xung quanh trôc ZE. 

3.2.1.2 Gãc nghiªng däc xe (pitch angle) θ: Gãc (X, XV) xung quanh trôc Y. 

3.2.1.3 Gãc nghiªng ngang xe (roll angle) φ: Gãc (Y, YV) xung quanh trôc XV. 

Chó thÝch: Gãc nghiªng ngang cña xe so víi mÆt ®ç xe (xem 5.4.1) kh¸c víi gãc nghiªng ngang xe ®−îc ®Þnh 

nghÜa ë ®©y. 

B¶ng 1 - §Þnh h−íng hÖ trôc xe so víi hÖ trôc cè ®Þnh trªn mÆt ®ç xe 

Tr×nh tù xoay 
Gãc t¹o ra khi 

xoay 
B¶n chÊt sù xoay 1) 

Trôc ®−îc 

x¸c ®Þnh ë 

mçi lÇn xoay 

Trôc ®−îc x¸c ®Þnh 

trong qu¸ tr×nh 

xoay 

Xoay lÇn mét Gãc xoay xe (ψ) (XE, X) xung quanh trôc ZE 

X, Y XE, YE, ZE               

X, Y, Z 

Xoay lÇn hai 
Gãc nghiªng däc 

xe (θ) 
(X, XV) xung quanh trôc Y 

XV XE, YE, ZE, X, Y, Z, 

XV 

Xoay lÇn ba 
Gãc nghiªng 

ngang xe (φ) 
(Y, YV) xung quanh trôc XV 

YV ZV XE, YE, ZE, X, Y, Z, 

XV, YV, ZV 

1) VÝ dô nh− gãc (XE, X) biÓu thÞ gãc tõ trôc XE ®Õn trôc X 

3.2.1.4 Gãc tr−ît ngang xe (sideslip angle) β: Gãc tõ trôc X quay xung quanh trôc Z ®Õn h−íng cña 

vËn tèc xe trong mÆt ph¼ng n»m ngang (h×nh B.2 thÓ hiÖn gãc d−¬ng). Cã thÓ tÝnh to¸n gãc tr−ît ngang 

xe tõ vËn tèc däc xe VX vµ vËn tèc ngang xe VY: 

       VY 
β = arctan 

       VX 

 

 

XV YV ZV 

XV YV ZV 
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3.2.2 VËn tèc gãc cña xe 

Chó thÝch: Cã thÓ ®Þnh nghÜa vËn tèc gãc cña xe trong c¶ hÖ trôc xe vµ hÖ trôc trung gian, nh−ng −u tiªn ®Þnh 

nghÜa nh− trong 3.2.2.1 ®Õn 3.2.2.3. 

3.2.2.1 VËn tèc gãc xoay xe (yaw velocity): 

 

 

3.2.2.2 VËn tèc gãc nghiªng däc xe (pitch velocity): 

 

 

3.2.2.3 VËn tèc gãc nghiªng ngang xe (roll velocity): 

 

 

3.2.3 Gia tèc gãc cña xe 

Chó thÝch: Cã thÓ ®Þnh nghÜa gia tèc gãc cña xe trong c¶ hÖ trôc xe vµ hÖ trôc trung gian, nh−ng −u tiªn ®Þnh 

nghÜa nh− trong 3.2.3.1 ®Õn 3.2.3.3. 

3.2.3.1 Gia tèc gãc xoay xe (yaw acceleration): 

 

 

3.2.3.2 Gia tèc gãc nghiªng däc xe (pitch acceleration): 

 

 

3.2.3.3 Gia tèc gãc nghiªng ngang xe (roll acceleration): 

 

 

3.3 KÝch th−íc quÜ ®¹o xe 

3.3.1 QuÜ ®¹o xe (trajectory): H×nh chiÕu ®−êng ®i cña gèc hÖ trôc xe trªn mÆt ph¼ng XEYE. 

dψ 

dt 

dθ 

dt 

dφ 

dt 

d2ψ 

dt2 

d2θ 

dt2 

d2φ 

dt2 
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3.3.2 B¸n kÝnh quÜ ®¹o xe (path radius) R: Kho¶ng c¸ch gi÷a mét ®iÓm n»m trªn quÜ ®¹o xe vµ t©m 

tøc thêi vèn cã, ®−îc tÝnh to¸n nh− sau: 

 

 

3.3.3 §é cong quÜ ®¹o xe (curvature of trajectory) k: 

 

 

3.3.4 Gãc hµnh tr×nh xe (course angle) v: Gãc tõ trôc XE quay xung quanh trôc Z ®Õn ph−¬ng cña 

vËn tèc xe trong mÆt ph¼ng n»m ngang (h×nh B.2 thÓ hiÖn gãc d−¬ng), cã thÓ ®−îc tÝnh toµn tõ gãc 

xoay xe ψ vµ gãc tr−ît ngang xe β: 

     ν = ψ + β 

4 Lùc vµ m« men 

Ngo¹i lùc t¸c dông lªn xe vµo thêi ®iÓm bÊt kú ®Òu cã thÓ ®−îc tæng hîp thµnh mét vect¬ lùc F vµ mét 

vect¬ m« men lùc M. 

4.1 Thµnh phÇn cña lùc F 

4.1.1 Lùc däc xe (longitudinal force) FX: Thµnh phÇn cña lùc theo ph−¬ng trôc X. 

4.1.2 Lùc ngang xe (lateral force) FY: Thµnh phÇn cña lùc theo ph−¬ng trôc Y. 

4.1.3 Lùc th¼ng ®øng t¸c dông lªn xe (vertical force) FZ: Thµnh phÇn cña lùc theo ph−¬ng trôc Z. 

4.2 Thµnh phÇn cña m« men M 

4.2.1 M« men xoay xe (yawing moment) MZ: Thµnh phÇn cña m« men theo ph−¬ng trôc Z. 

4.2.2 M« men nghiªng däc xe (pitching moment) MY: Thµnh phÇn cña m« men theo ph−¬ng trôc Y. 

4.2.3 M« men nghiªng ngang xe (vehicle rolling moment) MX: Thµnh phÇn cña m« men theo ph−¬ng 

trôc X. 

5 HÖ treo vµ l¸i 

5.1 H−íng vµ kÝch th−íc ®Þnh vÞ b¸nh xe 

5.1.1 ThuËt ng÷ vµ kÝch th−íc chung 

         Vh
2 

R = 
         ac 

         1 

k = 
         R 
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5.1.1.1 MÆt ph¼ng b¸nh xe (wheel plane): MÆt ph¼ng trung t©m vµnh b¸nh xe vµ vu«ng gãc víi trôc 

quay b¸nh xe. 

5.1.1.2 T©m b¸nh xe (wheel centre): §iÓm mµ t¹i ®ã trôc quay b¸nh xe c¾t mÆt ph¼ng b¸nh xe. 

5.1.1.3 T©m tiÕp xóc lèp (centre of tyre contact): Giao ®iÓm n»m trªn mÆt ®ç xe gi÷a mÆt ph¼ng b¸nh 

xe vµ h×nh chiÕu ®øng cña trôc quay b¸nh xe. (Xem A.1) 

5.1.1.4 ChiÒu dµi c¬ së (wheelbasse) l: Kho¶ng c¸ch gi÷a c¸c t©m tiÕp xóc lèp cña hai b¸nh xe ë cïng 

mét bªn xe ®−îc chiÕu lªn trôc X. 

Chó thÝch: §èi víi xe cã tõ ba trôc trë lªn, chiÒu dµi c¬ së gi÷a hai b¸nh xe trªn c¸c trôc kÕ tiÕp ®−îc chØ râ b¾t 

®Çu tõ trôc ®Çu tiªn ®Õn trôc sau cïng. Tæng chiÒu dµi c¬ së cho bªn ph¶i hoÆc bªn tr¸i xe lµ tæng c¸c kho¶ng 

c¸ch nµy. 

5.1.1.5 VÖt b¸nh xe (track) b: Kho¶ng c¸ch gi÷a c¸c t©m tiÕp xóc lèp cña hai b¸nh xe trªn mét trôc 

®−îc chiÕu lªn mÆt ph¼ng YZ. Trong tr−êng hîp b¸nh xe kÐp, ®ã sÏ lµ kho¶ng c¸ch c¸c ®iÓm n»m gi÷a 

c¸c t©m tiÕp xóc lèp cña hai b¸nh xe thuéc b¸nh xe kÐp. 

Chó thÝch: Nãi chung, chiÒu dµi c¬ së vµ vÖt b¸nh xe cã thÓ thay ®æi. 

5.1.2 H×nh häc trô ®øng 

5.1.2.1 Trô ®øng (steering axis): Trôc mµ b¸nh xe xoay xung quanh, t−¬ng ®èi so víi th©n xe khi l¸i 

víi hÖ thèng l¸i kh«ng chÞu t¶i trõ nh÷ng t¶i liªn quan ®Õn tr¹ng th¸i tÜnh chuÈn. (Xem A.2) 

Chó thÝch: Trôc nµy cã thÓ dÞch chuyÓn khi thay ®æi gãc l¸i do ®éng häc vµ biÕn d¹ng cña hÖ treo. 

5.1.2.2 Gãc nghiªng ngang trô ®øng (kingpin inclination angle) σ: Gãc gi÷a trôc Z vµ trô ®øng ®−îc 

chiÕu lªn mÆt ph¼ng YZ. Gãc nµy d−¬ng khi ®Ønh trô ®øng nghiªng vµo trong. 

5.1.2.3 Kho¶ng lÖch trô ®øng trªn mÆt ®ç xe (kingpin offset at ground) r: Kho¶ng c¸ch gi÷a giao 

®iÓm cña trô ®øng víi mÆt ®ç xe vµ t©m tiÕp xóc lèp. 

5.1.2.4 Kho¶ng lÖch trô ®øng t¹i moay ¬ (kingpin offset at hub) q: Kho¶ng c¸ch vu«ng gãc gi÷a t©m 

b¸nh xe vµ trô ®øng. Kho¶ng c¸ch nµy d−¬ng khi t©m b¸nh xe xa h¬n trô ®øng vÒ phÝa ngoµi. 

5.1.2.5 Kho¶ng lÖch ngang trô ®øng trªn mÆt ®ç xe (transverse offset at ground) rσ: H×nh chiÕu lªn 

trôc YW cña kho¶ng lÖch trô ®øng trªn mÆt ®ç xe r. Kho¶ng lÖch nµy d−¬ng khi t©m tiÕp xóc lèp n»m 

ngoµi giao ®iÓm gi÷a trô ®øng vµ mÆt ®ç xe. 

5.1.3 Th«ng sè nghiªng däc trô ®øng 
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5.1.3.1 Gãc nghiªng däc trô ®øng (caster angle) τ: Gãc gi÷a trôc Z vµ h×nh chiÕu cña trô ®øng trªn 

mÆt ph¼ng XZ. Gãc nµy d−¬ng khi ®Ønh trô ®øng nghiªng vÒ phÝa sau. 

5.1.3.2 Kho¶ng lÖch däc trô ®øng trªn mÆt ®ç xe (castor offset) rτ: H×nh chiÕu lªn trôc XW cña 

kho¶ng lÖch trô ®øng trªn mÆt ®ç xe r. Kho¶ng lÖch nµy d−¬ng khi t©m tiÕp xóc lèp n»m sau giao ®iÓm 

gi÷a trô ®øng vµ mÆt ®ç xe. 

5.1.4 Th«ng sè nghiªng b¸nh xe 

5.1.4.1 Gãc nghiªng b¸nh xe (trong hÖ trôc trung gian) (camber angle) εV: Gãc gi÷a trôc Z vµ mÆt 

ph¼ng b¸nh xe. Gãc nµy d−¬ng khi phÇn trªn b¸nh xe nghiªng h−íng ra ngoµi so víi th©n xe. 

5.1.5 HÖ l¸i (Xem h×nh B.2) 

5.1.5.1 Gãc l¸i (steer angle) δ: Gãc tõ trôc X ®Õn trôc XW. Gãc nµy d−¬ng øng víi sù quay vßng d−¬ng 

xung quanh trôc ZW. 

5.1.5.2 Gãc chôm tÜnh tæng (total static toe angle) ∆: Tæng gi¸ trÞ tuyÖt ®èi c¸c gãc l¸i cña hai b¸nh 

xe trªn mét trôc khi hÖ l¸i ë vÞ trÝ th¼ng phÝa tr−íc. Gãc tæng nµy d−¬ng khi c¸c b¸nh xe h−íng chôm l¹i 

vÒ phÝa tr−íc. 

5.1.5.3 §é chôm tÜnh (static toe-in): Sai lÖch gi÷a c¸c kho¶ng c¸ch ngang n»m gi÷a c¸c mÐp ngoµi ë 

phÝa tr−íc vµ phÝa sau c¸c vµnh b¸nh xe trªn mét trôc. C¸c kho¶ng c¸ch ®−îc ®o trong cïng mét mÆt 

ph¼ng n»m ngang ®i qua c¸c t©m b¸nh xe. §é lÖch nµy d−¬ng khi c¸c b¸nh xe cïng h−íng chôm l¹i vÒ 

phÝa tr−íc. 

5.1.5.4 Gãc l¸i lý thuyÕt (ackermann steer angle) δA: Gãc cã tang b»ng chiÒu dµi c¬ së chia cho b¸n 

kÝnh quÜ ®¹o ®iÓm gi÷a trôc sau xe ë vËn tèc rÊt thÊp. 

Chó thÝch: §èi víi xe cã tõ hai trôc sau trë lªn, kh«ng thÓ x¸c ®Þnh ®−îc t©m quay vßng vµ b¸n kÝnh quÜ ®¹o 

®iÓm gi÷a trôc sau b»ng h×nh häc. 

5.1.5.5 Gãc l¸i chuÈn ®éng lùc häc (dynamic reference steer angle) δD: Gãc cã gi¸ trÞ radian b»ng 

chiÒu dµi c¬ së chia cho b¸n kÝnh quÜ ®¹o träng t©m xe. 

Chó thÝch: §èi víi c¸c gãc δA vµ δD, ký hiÖu d−¬ng dïng cho quay vßng tr¸i vµ ký hiÖu ©m dïng cho quay vßng 

ph¶i. 

5.1.5.6 Gãc vµnh tay l¸i (steering-wheel angle) δH: DÞch chuyÓn gãc cña vµnh tay l¸i ®−îc ®o tõ vÞ trÝ 

xe tiÕn th¼ng. Gãc nµy d−¬ng khi xe quay vßng tr¸i. 
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5.1.5.7 M« men quay vµnh tay l¸i (steering-wheel torque) MH: M« men quay do ng−êi l¸i t¸c dông lªn 

vµnh tay l¸i xung quanh trôc quay cña nã. M« men nµy d−¬ng khi xe quay vßng tr¸i. 

5.1.5.8 Tû sè l¸i toµn phÇn (overall steering ratio) iS: Tû sè gi÷a dÞch chuyÓn gãc vµnh tay l¸i ë vÞ trÝ 

®· cho so víi dÞch chuyÓn gãc l¸i trung b×nh cña cÆp b¸nh xe dÉn h−íng víi hÖ thèng l¸i kh«ng t¶i vµ 

xe ë ®iÒu kiÖn chuÈn tÜnh. (Xem A.2) 

5.2 Sù ¶nh h−ëng ®Õn h−íng vµ vÞ trÝ b¸nh xe 

Cã nh÷ng ¶nh h−ëng kÕt hîp cña ®éng häc treo vµ c¸c biÕn d¹ng ®µn håi kh¸c nhau ®Õn c¸c ®Æc tÝnh 

®−îc ®Þnh nghÜa trong 5.1. 

5.2.1 Sai lÖch gãc l¸i (induced steer angle): Sù thay ®æi gãc l¸i b¸nh xe ph¸t sinh do nh÷ng ¶nh h−ëng 

kÕt hîp cña ®éng häc treo vµ c¸c biÕn d¹ng ®µn håi kh¸c nhau. Sai lÖch gãc l¸i nµy lµ sai lÖch quay 

vßng thiÕu khi nã lµm t¨ng xu h−íng quay vßng thiÕu hoÆc gi¶m xu h−íng quay vßng thõa cña xe vµ lµ 

sai lÖch quay vßng thõa trong tr−êng hîp ng−îc l¹i. 

5.2.2 HÖ sè sai lÖch gãc l¸i (induced steer coefficient): §¹o hµm cña sai lÖch gãc l¸i theo th«ng sè ®· 

cho ë tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh ®· biÕt. Ng−êi ¸p dông ph¶i x¸c ®Þnh th«ng sè liªn quan vµ ph¶i biÓu 

diÔn hÖ sè sai lÖch gãc l¸i d−íi d¹ng ®¹o hµm riªng. 

5.2.3 Sai lÖch gãc nghiªng b¸nh xe (induced camber angle): Sù thay ®æi gãc nghiªng b¸nh xe do 

nh÷ng ¶nh h−ëng kÕt hîp cña ®éng häc treo vµ nh÷ng biÕn d¹ng ®µn håi kh¸c nhau. 

5.2.4 HÖ sè sai lÖch gãc nghiªng b¸nh xe (induced camber coefficient): §¹o hµm cña sai lÖch gãc 

nghiªng b¸nh xe theo th«ng sè ®· cho ë tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh ®· biÕt. Ng−êi ¸p dông ph¶i x¸c 

®Þnh th«ng sè liªn quan vµ ph¶i biÓu diÔn hÖ sè sai lÖch gãc nghiªng b¸nh xe d−íi d¹ng ®¹o hµm riªng. 

5.3 Ph©n t¸ch ¶nh h−ëng lµm sai lÖch h−íng vµ vÞ trÝ b¸nh xe 

Khi cã kh¶ n¨ng vµ cÇn thiÕt th× cã thÓ ph©n t¸ch c¸c ¶nh h−ëng lµm sai lÖch h−íng vµ vÞ trÝ b¸nh xe 

thµnh nh÷ng ¶nh h−ëng do ®éng häc hµnh tr×nh b¸nh xe (5.3.1) vµ nh÷ng ¶nh h−ëng do biÕn d¹ng ®µn 

håi (5.3.2). 

5.3.1 ¶nh h−ëng do ®éng häc hµnh trÝnh b¸nh xe 

Cã nh÷ng ¶nh h−ëng ph¸t sinh tõ dao ®éng däc vµ/hoÆc dao ®éng ngang cña hÖ treo, ®−îc t¹o ra do 

sù thay ®æi cña lùc tÜnh th¼ng ®øng ®Æt lªn b¸nh xe. 

5.3.1.1 Thay ®æi gãc l¸i do ®éng häc hµnh tr×nh b¸nh xe (steer angle change due to wheel travel 

kinematics): Sù thay ®æi gãc l¸i cña b¸nh xe do ®éng häc hµnh tr×nh b¸nh xe. 
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5.3.1.2 Thay ®æi gãc nghiªng b¸nh xe do ®éng häc hµnh tr×nh b¸nh xe (camber angle change due 

to wheel travel kinematics): Sù thay ®æi gãc nghiªng cña b¸nh xe do ®éng häc hµnh tr×nh b¸nh xe. 

5.3.2 ¶nh h−ëng do biÕn d¹ng ®µn håi 

Cã nh÷ng ¶nh h−ëng ph¸t sinh do nh÷ng biÕn d¹ng ®µn håi cña c¸c phÇn tö treo/l¸i, c¸c mèi nèi chóng vµ 

®−îc t¹o ra do sù thay ®æi cña lùc däc, ngang, m« men t¸c dông t¹i t©m tiÕp xóc lèp hoÆc t©m b¸nh xe. 

5.3.2.1 Thay ®æi gãc l¸i do biÕn d¹ng ®µn håi (compliance steer): Sù thay ®æi cña gãc l¸i b¸nh xe 

do biÕn d¹ng ®µn håi. 

5.3.2.2 Thay ®æi gãc nghiªng b¸nh xe do biÕn d¹ng ®µn håi (compliance camber angle): Sù thay 

®æi cña gãc nghiªng b¸nh xe do biÕn d¹ng ®µn håi. 

5.4 Th«ng sè nghiªng ngang 

C¸c yÕu tè ®−îc xem xÐt trong phÇn nµy kh¸c víi trong 3.2.1.3. C¸c yÕu tè nµy liªn quan ®Õn m« h×nh 

®¬n gi¶n vµ cÇn ®−îc xem xÐt l¹i trong t−¬ng lai. 

5.4.1 Gãc nghiªng ngang xe so víi mÆt ®ç xe (vehicle roll angle) φV: Gãc tõ mÆt ph¼ng XEYE ®Õn 

trôc YV. 

5.4.2 Gãc nghiªng ngang cña hÖ treo (suspension roll angle) φK: Gãc tõ ®−êng th¼ng nèi c¸c t©m 

b¸nh xe trªn mét trôc ®Õn mÆt ph¼ng XVYV.  

Chó thÝch: Gãc nghiªng ngang cña hÖ treo ë phÝa tr−íc vµ phÝa sau cã thÓ kh¸c nhau. 

5.4.3 T©m nghiªng ngang (roll centre): §iÓm n»m trong mÆt ph¼ng th¼ng ®øng theo ph−¬ng ngang xe, 

®i qua c¸c t©m b¸nh xe trªn mét trôc mµ t¹i ®ã cã thÓ t¸c dông lùc theo ph−¬ng ngang xe vµo khèi 

l−îng ®−îc treo mµ kh«ng t¹o ra gãc nghiªng ngang cña hÖ treo. 

5.4.4 Trôc nghiªng ngang (roll axis): §−êng th¼ng nèi c¸c t©m nghiªng ngang phÝa tr−íc vµ sau. 

5.4.5 §é cøng nghiªng ngang cña hÖ treo (suspension roll stiffness): Tû lÖ gi÷a thay ®æi vÞ trÝ cña mét 

®iÓm trªn khèi l−îng ®−îc treo, cã kh¶ n¨ng håi vÞ do t¸c dông hÖ thèng treo trªn trªn cÆp b¸nh xe so 

víi thay ®æi gãc nghiªng ngang cña hÖ treo. 

5.4.6 Tæng ®é cøng nghiªng ngang cña hÖ treo (toatal suspension roll stiffness): Tæng c¸c ®é cøng 

nghiªng ngang cña c¸c hÖ treo riªng rÏ. 
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6 Ph−¬ng thøc ®iÒu khiÓn 

6.1 §iÒu khiÓn vÞ trÝ (position control): Ph−¬ng thøc ®iÒu khiÓn xe, theo ®ã t¸c ®éng ®Çu vµo hoÆc t¸c 

®éng c¶n trë ®−îc ®Æt lªn hÖ thèng l¸i d−íi d¹ng dÞch chuyÓn t¹i mét ®iÓm ®iÒu khiÓn nµo ®ã trong hÖ 

thèng l¸i (b¸nh xe tr−íc, tay ®ßn dÉn ®éng, vµnh tay l¸i) vµ kh«ng phô thuéc vµo lùc. 

6.2 §iÒu khiÓn cè ®Þnh (fixed control): Ph−¬ng thøc ®iÒu khiÓn xe, theo ®ã vÞ trÝ cña mét ®iÓm nµo ®ã 

trong hÖ thèng l¸i (b¸nh xe tr−íc, tay ®ßn dÉn ®éng, vµnh tay l¸i) ®−îc gi÷ cè ®Þnh. §©y lµ tr−êng hîp 

®Æc biÖt cña ®iÒu khiÓn vÞ trÝ. 

6.3 §iÒu khiÓn lùc (force control): Ph−¬ng thøc ®iÒu khiÓn xe, theo ®ã t¸c ®éng ®Çu vµo hoÆc t¸c ®éng 

c¶n trë ®−îc ®Æt lªn hÖ thèng l¸i d−íi d¹ng lùc t¹i mét ®iÓm ®iÒu khiÓn nµo ®ã trong hÖ thèng l¸i (b¸nh 

xe tr−íc, tay ®ßn dÉn ®éng, vµnh tay l¸i) vµ kh«ng phô thuéc vµo dÞch chuyÓn. 

6.4 §iÒu khiÓn tù do (free control): Ph−¬ng thøc ®iÒu khiÓn xe, theo ®ã kh«ng cã t¸c ®éng c¶n trë ®Æt 

lªn hÖ thèng l¸i. §©y lµ tr−êng hîp ®Æc biÖt cña ®iÒu khiÓn lùc. 

7 Sù ®¸p øng 

7.1 Ph©n lo¹i ®¸p øng 

7.1.1 §¸p øng cña xe (vehicle response): ChuyÓn ®éng cña xe d−íi mét ph−¬ng thøc ®iÒu khiÓn x¸c 

®Þnh do t¸c ®éng ®Çu vµo nµo ®ã lªn xe tõ bªn trong hoÆc bªn ngoµi. §¸p øng cña xe cã thÓ do t¸c 

®éng ®Çu vµo ë tr¹ng th¸i æn ®Þnh, nhÊt thêi hoÆc biÕn ®æi. 

7.1.2 §¸p øng ®iÒu khiÓn (control response): ChuyÓn ®éng cña xe d−íi mét ph−¬ng thøc ®iÒu khiÓn 

x¸c ®Þnh do mét hoÆc nhiÒu t¸c ®éng ®Çu vµo lªn thiÕt bÞ ®iÒu khiÓn (ch¼ng h¹n nh− l¸i, phanh, t¨ng 

tèc). 

7.1.3 §¸p øng nhiÔu lo¹n (disturbance response): ChuyÓn ®éng cña xe d−íi mét ph−¬ng thøc ®iÒu 

khiÓn x¸c ®Þnh do nh÷ng t¸c ®éng kh«ng mong muèn lªn xe (ch¼ng h¹n nh− lùc c¶n cña giã hoÆc t×nh 

tr¹ng mÆt ®−êng). 

7.2 Tr¹ng th¸i c©n b»ng vµ tÝnh æn ®Þnh 

Chó thÝch: C¸c hÖ sè ®−a ra ë ®©y tu©n theo nh÷ng qui t¾c to¸n häc chung. 

7.2.1 Tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh (steady-state equilibrium): Tr¹ng th¸i cña xe khi tæng c¸c lùc, m« 

men bªn ngoµi vµ c¸c lùc, m« men qu¸n tÝnh c©n b»ng nhau t¹o thµnh hÖ thèng lùc, m« men kh«ng ®æi 

trong mét khung chuÈn (XV, YV, ZV) vµ (X, Y, Z). (Xem A.2) 

7.2.2 Tr¹ng th¸i nhÊt thêi (transient state): TÊt c¶ c¸c tr¹ng th¸i kh«ng phï hîp víi 7.2.1. 
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7.2.3 TÝnh æn ®Þnh kh«ng theo chu kú (non-periodic stability): §Æc tÝnh æn ®Þnh ë tr¹ng th¸i c©n 

b»ng æn ®Þnh theo qui ®Þnh, nÕu xe quay trë l¹i tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh mµ kh«ng bÞ dao ®éng sau 

khi chÞu bÊt kú nhiÔu lo¹n nhá t¹m thêi hoÆc t¸c ®éng ®iÒu khiÓn ®Çu vµo nµo. 

7.2.4 TÝnh æn ®Þnh trung gian (neutral stability): §Æc tÝnh æn ®Þnh ë tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh theo 

qui ®Þnh nÕu ®èi víi bÊt kú nhiÔu lo¹n nhá t¹m thêi hoÆc t¸c ®éng ®iÒu khiÓn ®Çu vµo nµo, chuyÓn ®éng 

cña xe ®−îc t¹o ra vÉn gÇn gièng nh−ng kh«ng quay trë l¹i chuyÓn ®éng ®−îc x¸c ®Þnh bêi tr¹ng th¸i 

c©n b»ng æn ®Þnh. 

7.2.5 TÝnh æn ®Þnh dao ®éng (oscillatory stability): §Æc tÝnh æn ®Þnh ë tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh 

theo qui ®Þnh nÕu nhiÔu lo¹n nhá t¹m thêi hoÆc t¸c ®éng ®iÒu khiÓn ®Çu vµo g©y ra ®¸p øng cña xe ë 

d¹ng dao ®éng cã biªn ®é gi¶m dÇn vµ quay trë l¹i tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh ban ®Çu. 

7.2.6 TÝnh mÊt æn ®Þnh kh«ng theo chu kú (non-periodic instability): §Æc tÝnh æn ®Þnh ë tr¹ng th¸i 

c©n b»ng æn ®Þnh theo qui ®Þnh nÕu nhiÔu lo¹n nhá t¹m thêi hoÆc t¸c ®éng ®iÒu khiÓn ®Çu vµo g©y ra 

®¸p øng cña xe lu«n t¨ng mµ kh«ng dao ®éng (xem A.3). 

7.2.7 TÝnh mÊt æn ®Þnh dao ®éng (oscillatory instability): §Æc tÝnh æn ®Þnh ë tr¹ng th¸i c©n b»ng æn 

®Þnh theo qui ®Þnh nÕu nhiÔu lo¹n nhá t¹m thêi hoÆc t¸c ®éng ®iÒu khiÓn ®Çu vµo g©y ra ®¸p øng cña 

xe ë d¹ng dao ®éng cã biªn ®é lu«n t¨ng xung quanh tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh ban ®Çu (xem A.4). 

7.3 §o møc ®é ®¸p øng – Gradien 

Gradien lµ møc ®é thay ®æi cña th«ng sè A so víi th«ng sè B phô thuéc vµo mét sè tr¹ng th¸i c©n b»ng 

æn ®Þnh ®· cho. Møc ®é thay ®æi nµy ®−îc viÕt: 

 

 

7.3.1 §é nh¹y l¸i (steering sensitivity): 

 

 

7.3.2 Gradien gãc l¸i (steer angle gradient): 

 

 

7.3.3 Gradien gãc l¸i chuÈn ®éng lùc häc (dynamic reference steer angle gradient): 

 

 

∂A 

∂B 

∂aY 

∂δH 

∂δ 

∂aY 

∂δD 

∂aY 



Tcvn 7559 : 2005 

 16 

7.3.4 Gradien gãc vµnh tay l¸i (steering-wheel angle gradient): 

 

 

Chó thich: Gradien nµy lµ nghÞch ®¶o cña ®é nh¹y l¸i 

7.3.5 Gradien m« men quay vµnh tay l¸i (steering-wheel torque gradient): 

 

 

7.3.6 Gradien gãc nghiªng ngang 

7.3.6.1 Gradien gãc nghiªng ngang xe (vehicle roll angle gradient): 

 

 

7.3.6.2 Gradien gãc nghiªng ngang cña hÖ treo (suspension roll angle gradient): 

 

 

7.3.7 Gradien gãc tr−ît ngang xe (sideslip angle gradient): 

 

 

7.3.8 Gradien gãc vµnh tay l¸i / gãc tr−ît ngang xe (steering-wheel/sideslip angle gradient): 

 

 

7.3.9 Gradien quay vßng thiÕu (understeer gradient): 

 

 

7.3.10 HÖ sè æn ®Þnh (stability factor): 

      Gradien quay vßng thiÕu 

           ChiÒu dµi c¬ së 

7.3.11 HÖ sè h−íng (directional coefficient): 

       

∂δH 

∂aY 

∂MH 

∂aY 

∂φV 

∂aY 

∂φK 
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                                                         HÖ sè æn ®Þnh 

     Gradien gãc tr−ît ngang xe 

7.4 §Æc tÝnh l¸i (xem A.5 vµ h×nh B.3) 

7.4.1 Quay vßng thiÕu (understeer): §Æc tÝnh quay vßng ë tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh khi gradien 

quay vßng thiÕu lµ d−¬ng. 

7.4.2 Quay vßng thõa (oversteer): §Æc tÝnh quay vßng ë tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh khi gradien quay 

vßng thiÕu lµ ©m. 

7.4.3 Quay vßng ®óng (neutral steer): §Æc tÝnh quay vßng ë tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh khi gradien 

quay vßng thiÕu b»ng kh«ng. 

7.4.4 Tèc ®é tíi h¹n (critical speed) vX, crit: VËn tèc däc xe ®èi víi xe quay vßng thõa t¹i ®ã ®é nh¹y l¸i 

ë gia tèc ngang xe b»ng kh«ng trë nªn v« h¹n. 

8 B¸nh vµ lèp xe 

Trong ®iÒu nµy, thuËt ng÷ “b¸nh xe” chØ côm b¸nh/lèp xe. C¸c thuËt ng÷ ®−îc ®Þnh nghÜa ë ®©y liªn 

quan ®Õn hÖ trôc b¸nh xe. C¸c ghi chó cho phÐp ®Þnh nghÜa ®èi víi c¸c hÖ trôc kh¸c (xem §iÒu 2). 

Ngoµi ra, c¸c ch÷ XW, YW, ZW cã thÓ cã c¸c chØ sè ®Ó chØ râ b¸nh xe ®−îc xem xÐt. Sè lÎ chØ b¸nh xe 

bªn tay tr¸i vµ sè ch½n chØ b¸nh xe bªn tay ph¶i theo thø tù trôc tõ tr−íc ®Õn sau. 

8.1 H−íng b¸nh xe 

8.1.1 HÖ trôc b¸nh xe (wheel axis system) XW, YW, ZW: HÖ trôc vu«ng gãc theo qui t¾c bµn tay ph¶i 

trong ®ã mÆt ph¼ng XWYW trïng víi mÆt ph¼ng XEYE, trôc XW lµ giao tuyÕn cña mÆt ph¼ng b¸nh xe víi 

mÆt ph¼ng XEYE cã chiÒu d−¬ng h−íng vÒ phÝa tr−íc. Trôc ZW chØ h−íng lªn trªn vµ gèc ®Æt t¹i t©m tiÕp 

xóc lèp. 

8.1.2 Gãc tr−ît b¸nh xe (slip angle) α: Gãc tõ trôc XW ®Õn tiÕp tuyÕn víi ®−êng ®i cña t©m tiÕp xóc lèp. 

Gãc nµy d−¬ng khi më vÒ bªn tr¸i. 

8.1.3 Gãc nghiªng b¸nh xe (trong hÖ trôc b¸nh xe) (inclination angle) εW: Gãc tõ trôc ZW ®Õn mÆt 

ph¼ng b¸nh xe. Gãc nµy d−¬ng khi më vÒ bªn ph¶i. 

Chó thÝch: Gãc nµy cã cïng ®é lín nh− gãc nghiªng b¸nh xe trong hÖ trôc trung gian εV. 
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8.2 §Æc tÝnh l¨n 

8.2.1 B¸n kÝnh chÊt t¶i tÜnh (static loaded radius) rstat: Kho¶ng c¸ch gi÷a t©m b¸nh xe vµ t©m tiÕp xóc 

lèp ®−îc ®o ë ®iÒu kiÖn x¸c ®Þnh vÒ t¶i, ¸p suÊt h¬i lèp vµ vµnh (chiÒu réng vµ tiÕt diÖn) l¾p lèp. 

Chó thÝch: TrÞ sè nµy th−êng ®−îc cho ë gãc nghiªng b¸nh xe b»ng kh«ng. 

8.2.2 Chu vi l¨n ®éng lùc häc (dynamic rolling circumference) CR: Kho¶ng c¸ch di chuyÓn trªn mÆt ®ç 

xe trong mét vßng quay b¸nh xe ë nh÷ng ®iÒu kiÖn x¸c ®Þnh vÒ t¶i träng, ¸p suÊt h¬i lèp, nhiÖt ®é, tèc 

®é … 

8.2.3 B¸n kÝnh l¨n ®éng lùc häc (dynamic rolling radius): rdyn: 

 

 

8.2.4 B¸nh xe l¨n tù do (free-rolling wheel): B¸nh xe l¨n cã chÊt t¶i, kh«ng chÞu m« men phanh vµ l¸i 

ë ®iÒu kiÖn x¸c ®Þnh. 

8.2.5 Tèc ®é quay b¸nh xe (wheel rotation speed) ω: VËn tèc gãc cña b¸nh xe xung quanh trôc quay 

cña nã, cã gi¸ trÞ d−¬ng khi xe chuyÓn ®éng vÒ phÝa tr−íc. 

8.2.6 Tèc ®é quay cña b¸nh xe l¨n tù do theo ®−êng th¼ng (wheel rotation speed of straight free-

rolling wheel) ω0: Tèc ®é quay cña b¸nh xe l¨n tù do chuyÓn ®éng theo ®−êng th¼ng ë gãc nghiªng 

b¸nh xe vµ gãc tr−ît b¸nh xe b»ng kh«ng. 

8.2.7 Lùc c¶n l¨n cña lèp (rolling resistance of tyre): FR: Tæn thÊt (hoÆc tiªu hao) n¨ng l−îng trong lèp 

trªn mét ®¬n vÞ kho¶ng c¸ch. TrÞ sè nµy t−¬ng ®−¬ng víi lùc kÐo. 

8.2.8 HÖ sè c¶n l¨n (rolling resistance coefficient) (th−êng ®−îc tr×nh bµy d−íi d¹ng 1/1000): 

 

 

8.3 Lùc vµ m« men b¸nh xe 

Ngo¹i lùc tõ mÆt ®−êng t¸c dông lªn b¸nh xe vµo bÊt kú lóc nµo còng cã thÓ ®−îc tæng hîp thµnh mét 

vÐc t¬ ph¶n lùc FW vµ mét vÐc t¬ m« men ph¶n lùc MW tõ mÆt ®Êt. 

8.3.1 C¸c thµnh phÇn ph¶n lùc cña mÆt ®ç xe t¸c dông lªn b¸nh xe FW 

           CR 
rdyn = 
           2π 

 FR 

FZ w 
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8.3.1.1 Lùc däc t¸c dông lªn b¸nh xe (longitudunal force at wheel) FX  : Thµnh phÇn ph¶n lùc tõ mÆt 

®Êt theo h−íng trôc XW. 

8.3.1.2 Lùc ngang t¸c dông lªn b¸nh xe (lateral force at wheel) FY   : Thµnh phÇn ph¶n lùc tõ mÆt 

®Êt theo h−íng trôc YW. 

8.3.1.3 Lùc th¼ng ®øng t¸c dông lªn b¸nh xe (vertical force at wheel) FZ   : Thµnh phÇn ph¶n lùc tõ 

mÆt ®Êt theo h−íng trôc ZW. 

8.3.2 Thµnh phÇn cña m« men ph¶n lùc tõ mÆt ®Êt MW 

8.3.2.1 M« men nghiªng (overturning moment) MX    : Thµnh phÇn m« men ph¶n lùc tõ mÆt ®Êt theo 

h−íng trôc XW. 

8.3.2.2 M« men c¶n l¨n (rolling moment) MY  : Thµnh phÇn m« men ph¶n lùc tõ mÆt ®Êt theo h−íng 

trôc YW. 

8.3.2.3 M« men chØnh th¼ng (aligning moment) MZ   : Thµnh phÇn m« men ph¶n lùc tõ mÆt ®Êt theo 

h−íng trôc ZW. 

Chó thÝch: Nãi chung, ®©y lµ m« men chØnh ®Æt, ®−îc gäi lµ “m« men tù chØnh th¼ng”. 

8.4 §Æc tÝnh theo ph−¬ng däc 

8.4.1 HÖ sè lùc däc (longitudinal force coefficient) µX   : Tû sè gi÷a lùc däc trªn b¸nh xe vµ t¶i th¼ng 

®øng t¸c dông lªn b¸nh xe. HÖ sè nµy d−¬ng trong tr−êng hîp cña lùc kÐo. 

 

 

8.4.2 HÖ sè lùc däc b¸nh xe lín nhÊt (maximum longitudinal force coefficient) µX         : Gi¸ trÞ lín 

nhÊt cña µX    ®¹t ®−îc khi b¸nh xe bÞ tr−ît däc trªn bÒ mÆt ®· biªt ë ®iÒu kiÖn x¸c ®Þnh. (Xem h×nh B.4) 

8.4.3 HÖ sè lùc phanh khi tr−ît däc (sliding braking force coefficient) µX   , lock: Gi¸ trÞ hÖ sè lùc däc µX   

®¹t ®−îc ë b¸nh xe bÞ phanh cøng trªn bÒ mÆt ®· biÕt ë ®iÒu kÞªn x¸c ®Þnh. (Xem h×nh B.4) 

Chó thÝch: HÖ sè nµy cã gi¸ trÞ ©m. 

8.4.4 HÖ sè sö dông ®é b¸m däc (longitudinal adhesion utilization coefficient) eX   : 
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Chó thÝch: HÖ sè nµy cã gi¸ trÞ d−¬ng. 

8.4.5 VËn tèc gãc b¸nh xe khi tr−ît däc (longitudinal slip angular velocity): ω – ω0 

C¶ hai tèc ®é quay ®o ®−îc ë cïng vËn tèc tuyÕn tÝnh cña t©m b¸nh xe theo h−íng trôc XW. VËn tèc gãc 

nµy cã gi¸ trÞ d−¬ng khi ®−îc t¹o ra tõ m« men kÐo. 

8.4.6 HÖ sè tr−ît däc (longitudinal slip) SX   : 

 

 

8.4.7 HÖ sè tr−ît däc tíi h¹n (critical longitudinal slip) SX     ,crit: Gi¸ trÞ hÖ sè tr−ît däc SX    t¹i ®ã hÖ 

sè lùc däc lµ lín nhÊt, µX    , max. HÖ sè nµy d−¬ng trong tr−êng hîp lùc kÐo. (Xem h×nh B.4) 

8.4.8 Lùc däc t¸c dông lªn b¸nh xe/ hÖ sè tr−ît däc (longitudinal force / longitudinal slip gradient): 

 

8.5 §Æc tÝnh vµ ®é cøng ngang 

8.5.1 HÖ sè lùc ngang (lateral force coefficient) µY   : 

 

 

8.5.2 HÖ sè lùc ngang lín nhÊt (maximun lateral force coefficient) µY     , max: Gi¸ trÞ lín nhÊt cña µY   

®¹t ®−îc khi b¸nh xe l¨n tù do trªn bÒ mÆt x¸c ®Þnh vµ ë ®iÒu kiÖn x¸c ®Þnh. 

8.5.3 HÖ sè lùc tr−ît ngang (sliding lateral force coefficient) µY   , lock: Gi¸ trÞ hÖ sè lùc ngang µY   khi 

thµnh phÇn däc cña vÐc t¬ vËn tèc gãc b¸nh xe vµ tèc ®é quay b¸nh xe b»ng kh«ng. 

8.5.4 Gãc tr−ît b¸nh xe tíi h¹n (critical slip angle) αcrit: Gi¸ trÞ cña gãc tr−ît b¸nh xe mµ t¹i ®ã lùc 

ngang t¸c dông lªn b¸nh xe ®¹t gi¸ trÞ lín nhÊt ë ®iÒu kiÖn x¸c ®Þnh. 

8.5.5 §é cøng chèng xoay b¸nh xe (cornering stiffness): 

 

Chó thÝch: §é cøng nµy th−êng ®−îc ®¸nh gi¸ t¹i gãc tr−ît b¸nh xe b»ng kh«ng. 

8.5.6 §é cøng chèng nghiªng b¸nh xe (camber stiffness) 

 

w 

w  

           ω –  ω0 

 SX   = 
              ω 0 

w 

w 

w 

∂FX 

∂SX 

w 

w 

w 

w 

            FY 

 µY   = 
            FZ 

w 
w 

w 

w 

w w 

   ∂YW 

      ∂α 

     ∂YW 

      ∂εW 



Tcvn 7559 : 2005 
 

 
 

21

Chó thÝch: §é cøng nµy th−êng ®−îc ®¸nh gi¸ t¹i gãc nghiªng b»ng kh«ng. 

8.5.7 §é cøng ngang b¸nh xe (lateral stiffness): Tû lÖ gi÷a gi¸ trÞ thay ®æi lùc ngang b¸nh xe vµ dÞch 

chuyÓn t−¬ng ®èi cña t©m b¸nh xe so víi mÆt ®ç xe theo chiÒu ©m cña trôc YW. 

Chó thÝch: §é cøng nµy th−êng ®−îc x¸c ®Þnh t¹i gãc nghiªng vµ tèc ®é quay b¸nh xe b»ng kh«ng. 
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Phô lôc A 

(tham kh¶o) 

Gi¶i thÝch thuËt ng÷ vµ ®Þnh nghÜa 

A.1  T©m tiÕp xóc lèp cã thÓ kh«ng ph¶i lµ t©m h×nh häc cña vïng tiÕp xóc v× biÕn d¹ng sinh ra do lùc 

t¸c dông. 

A.2 C¸c xe chë ng−êi béc lé c¸c ®Æc tÝnh kh¸c nhau tïy theo ®iÒu kiÖn thö vµ tr¹ng th¸i c©n b»ng æn 

®Þnh riªng. §iÒu kiÖn thö liªn quan ®Õn t×nh tr¹ng xe nh− t¶i trªn b¸nh xe, sù chØnh th¼ng b¸nh tr−íc, ¸p 

suÊt h¬i lèp còng nh− ®iÒu kiÖn thêi tiÕt vµ mÆt ®−êng ¶nh h−ëng ®Õn nh÷ng th«ng sè cña xe. VÝ dô, 

nhiÖt ®é cã thÓ lµm thay ®æi ®Æc tÝnh t¾t dÇn (dao ®éng) vµ bÒ mÆt ®−êng tr¬n tr−ît cã thÓ lµm thay ®æi 

®Æc tÝnh quay vßng cña lèp. Tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh ®−îc ®Þnh nghÜa tr−íc ®©y lµ t×nh tr¹ng ho¹t 

®éng cña xe trong m«i tr−êng ®· ®Þnh vµ cã thÓ x¸c ®Þnh ®−îc phÇn nµo b»ng gãc l¸i, vËn tèc däc vµ 

gia tèc ngang. Do tÊt c¶ c¸c yÕu tè nµy lµm thay ®æi tr¹ng th¸i ho¹t ®éng cña xe nªn kh¶ n¨ng æn ®Þnh 

cña xe cÇn ®−îc xem xÐt riªng rÏ øng víi mçi ®iÒu kiÖn m«i tr−êng vµ tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh. 

§èi víi mét tËp hîp c¸c th«ng sè xe ®· ®Þnh vµ ®iÒu kiÖn thö riªng, xe cã thÓ ®−îc xem xÐt øng víi mçi 

tr¹ng th¸i c©n b»ng æn ®Þnh ®¹t ®−îc theo lý thuyÕt. Nh÷ng ®iÒu kiÖn ¶nh h−ëng lín nhÊt ®Õn sù æn 

®Þnh lµ c¸c gi¸ trÞ æn ®Þnh cña vËn tèc däc vµ gia tèc ngang. Trªn thùc tÕ, xe cã kh¶ n¨ng æn ®Þnh ë mét 

tËp hîp c¸c ®iÒu kiÖn ho¹t ®éng vµ kh«ng æn ®Þnh ë c¸c ®iÒu kiÖn kh¸c. 

A.3 TÝnh mÊt æn ®Þnh kh«ng theo chu kú cã thÓ ®−îc minh häa b»ng ho¹t ®éng cña xe ë tèc ®é trªn 

tèc ®é tíi h¹n khi quay vßng thõa. T¸c ®éng ®Çu vµo bÊt kú lªn vµnh tay l¸i sÏ lµm xe quay vßng víi 

b¸n kÝnh lu«n gi¶m trõ khi ng−êi l¸i cã t¸c ®éng bï vµo vµnh tay l¸i ®Ó duy tr× tr¹ng th¸i c©n b»ng. Tr¹ng 

th¸i nµy ®Æc tr−ng cho tÝnh mÊt æn ®Þnh kh«ng theo chu kú (xem h×nh B.3). M« h×nh to¸n häc tuyÕn tÝnh 

cña xe lµ kh«ng æn ®Þnh khi ph−¬ng tr×nh ®Æc tÝnh cña nã cã nghiÖm thùc d−¬ng. 

A.4 TÝnh mÊt æn ®Þnh dao ®éng cã thÓ ®−îc minh häa b»ng sù ®¸p øng ®iÒu khiÓn tù do sau khi cã t¸c 

dông cña mét xung dÞch chuyÓn hoÆc lùc lªn vµnh tay l¸i. Mét sè xe lóc ®Çu quay vßng vÒ mét phÝa 

nh−ng sau ®ã vÒ phÝa bªn kia vµ cø nh− vËy cho ®Õn khi biªn ®é chuyÓn ®éng t¨ng ®Õn giíi h¹n xe 

“xoay trßn” Trong tr−êng hîp nµy, xe kh«ng thay ®æi h−íng chuyÓn ®éng chung nh−ng kh«ng ®¹t ®−îc 

tr¹ng th¸i æn ®Þnh c©n b»ng vµ cã chuyÓn ®éng dao ®éng. M« h×nh to¸n häc tuyÕn tÝnh cña xe lµ mÊt æn 

®Þnh dao ®éng khi ph−¬ng tr×nh ®Æc tÝnh cña nã cã nghiÖm phøc víi phÇn thùc d−¬ng. 

A.5 Do xe lµ mét hÖ thèng kh«ng tuyÕn tÝnh vµ kh«ng cã nh÷ng ®Æc tÝnh gièng nhau ë mäi tr¹ng th¸i 

c©n b»ng æn ®Þnh nªn xe cã thÓ quay vßng thiÕu ®èi víi t¸c ®éng ®Çu vµo nhá vµ quay vßng thõa ®èi 

víi t¸c ®éng ®Çu vµo lín hoÆc ng−îc l¹i (xem h×nh B.3). V× vËy, cÇn thiÕt ph¶i x¸c ®Þnh ph¹m vi t¸c 

®éng ®Çu vµo vµ vËn tèc khi xem xÐt ®Æc tÝnh l¸i cña xe. 
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Phô lôc B 

(tham kh¶o) 

Minh häa c¸c ®Æc tÝnh c¬ b¶n 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

H×nh B.1 - §Þnh nghÜa c¸c gãc 

TÊt c¶ c¸c gãc ®−îc thÓ hiÖn d−¬ng 

H×nh B.2 - Sù l¸i 

§−êng ®i cña ®iÓm A trªn xe  

TÊt c¶ c¸c gãc ®−îc thÓ hiÖn d−¬ng 
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Quay vßng thõa 
Quay vßng thiÕu 
Quay vßng ®óng 

Gãc l¸i chuÈn ®éng lùc häc (quay vßng ®ñ) 

MÊt æn ®Þnh kh«ng theo chu kú     
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Gia tèc ngang ë tr¹ng th¸i æn ®Þnh aY 

Chó thÝch: Minh häa nµy chØ ¸p dông ®èi víi tèc ®é xe vµ tû sè l¸i toµn phÇn kh«ng ®æi 

H×nh B.3 - §Æc tÝnh quay vßng  

H×nh B.4 - HÖ sè lùc däc so víi hÖ sè tr−ît däc 

Qu¸ tr×nh phanh 
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