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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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Амплітуда R та частота w вимушених коливань – задані постійні. 

Для дослідження моделі релаксійного амортизатора рішення (1) шукаємо у вигляді: 

 

( )εω −= tax sin                                         (2) 
 

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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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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