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JOCJIIKEHHS PEJAKCIMHOI'O AMOPTU3ATOPA
Crenanos O.B.

HaykoBuii kepiBHUK - npuBaT-npod. kad. “ABToMO00i1bHNNE TPAaHCTIOPT”,
KaHJ1. TexH. Hayk MakcumoB B.I'.

Posrisgaerbcst Moenb peslakCiiHOTO aMOpPTHU3aTOpa K CUCTEMa 3 OJIHIEI0 CTYITHHIO

cB0OO M, AudepeHITIHI PIBHAHHS pyXy KOTpPOIi:

X+ (o(x, x) +t(x)= Rsin ot 1)

e go(x, xj GyHKIS, TapHa BIAHOCHO X 1 HE MapHa BIAHOCHO X (TOXiJHA 32 4acoM).

AMITTITY 12 R Ta 4acTOTa W BUMYIICHUX KOJIMBAaHb — 3a/1aH1 MOCTIiHI.

Jlns mocnimkeHHs: MOJIeT peJakciiHOro aMmopTu3aropa pimenss (1) nmykaeMo y BUTIISAIL:

x=asin(ot - ¢) 2)

ne a(f) Ta ¢aza &(f) — dbyHKUIT yacy SKi MiUISTal0Th BU3HAYEHHIO.
B pesynbTati mepeTBOpeHHs MPOBOIUMO IMOOYJOBY aMILTITY10-4aCTOTHOT XapaKTePHUCTHKH

amopTH3aTopa.
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ДОСЛІДЖЕННЯ РЕЛАКСІЙНОГО АМОРТИЗАТОРА

Степанов О.В.

Науковий керівник - приват-проф. каф. “Автомобільний транспорт”,

канд. техн. наук Максимов В.Г.

Розглядається модель релаксійного амортизатора як система з однією ступінню свободи, диференційні рівняння руху котрої:
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 (похідна за часом).

Амплітуда R та частота w вимушених коливань – задані постійні.

Для дослідження моделі релаксійного амортизатора рішення (1) шукаємо у вигляді:
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де a(t) та фаза ε(t)  – функції часу які підлягають визначенню. 

В результаті перетворення проводимо побудову амплітудо-частотної характеристики амортизатора.
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