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Opobeii B.®.

MinHicTh 1 AUHAMIYHI TapaMeTpH TPUMAIbHUX CHCTEM aBTOMOOLTIB 00YMOBIIOIOTH
eKCIUTyaTalliiHi BJIAcTMBOCTI B WiJoMy. TOMy BOHM CTaHOBIATH BXKJIMBY YAaCTHHY BCi€i
KOHCTPYKIIii aBTOMOO1iB. B 11boMy po3pi3i B po0OOTi JOCTiIKEHO HaMpyKeHO—1e(hOpMOBaHUH CTaH
IIBEJIEPHOI paMu SK TpUMaidbHOi cucteMu. Mertomom rpannunHux enemeHTiB (MI'E) crBopena
MaTeMaTHYHA MOJENb y BHIVIAAI MaTPHYHOTO piBHSHHA. MOro po3B’s3aHHA BHKOHAHO 3a
JIOTIOMOTOI0 cepeoBHIa KoM torepHoro mozaentoBanHs MATLAB [1]. [Iporpamoto Bu3HaYeHi
TpaHUYHI TapaMeTpu pamu 1 MoOyZOBaHI emopu HampykeHo—IedopMoBaHOro cTaHy. Ha miif
mificTaBi 3po0J€HO aHajli3 3MIHEHHS TOJOBHUX HAIpPYy)KeHb, IO J03BOJIMIO 3aCTOCYBaTH YMOBHU
MIIHOCTI 1 MiAiOpaTé HEOOXiIHI PO3MIpU THYTOTO MPOdiTI0 pamH.

JluHamiuHI BJIACTUBOCTI TPUMAIBHUX CHUCTEM JOCHikeHO Ha 0a3i ¢ynkuiii A.H.Kpunosa
MONIEPEYHUX KOJIMBaHb MPSMOIHINHOTO CTprkHS [2]. Bukopuctana Mojenb CTaTUKH 13 3aMiHOIO
dbyHgameHTanbHUX  (PYHKIH, IO 3HAYHO CHPOCTUJIO BECh AITrOpUTM. BU3HAUEHWN YaCTKOBUM
CIEKTP 4YacTOT BUIBHUX KOJIMBaHb 1 HAIPyXEHO—AE()OPMOBAHUN CTaH TPUMAJIBHOI CUCTEMH IpHU
BUMYIIICHUX KOJIMBaHHAX. 3poOJEHO aHalli3 JMHAMIYHOI MOBEIIHKH aBTOMOOLIIB, IO J03BOJISE

3HAYHO TOYHIIIIE MTPOCKTYBATH OKPEMi CUCTEMHU 1 TIOJIIMIIUTH €KCIUTyaTaIliiHI TOKa3HUKH.
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Науковий керівник – проф. каф. “Автомобільний транспорт”, док. техн. наук Оробей В.Ф.


Міцність і динамічні параметри тримальних систем автомобілів обумовлюють експлуатаційні властивості в цілому. Тому вони становлять важливу частину всієї конструкції автомобілів. В цьому розрізі в роботі досліджено напружено–деформований стан швелерної рами як тримальної системи. Методом граничних елементів (МГЕ) створена математична модель у вигляді матричного рівняння. Його розв’язання виконано за допомогою середовища комп’ютерного моделювання MATLAB [1]. Програмою визначені граничні параметри рами і побудовані епюри напружено–деформованого стану. На цій підставі зроблено аналіз змінення головних напружень, що дозволило застосувати умови міцності і підібрати необхідні розміри гнутого профілю рами.

Динамічні властивості тримальних систем досліджено на базі функцій А.Н.Крилова поперечних коливань прямолінійного стрижня [2]. Використана модель статики із заміною фундаментальних  функцій, що значно спростило весь алгоритм. Визначений частковий спектр частот вільних коливань і напружено–деформований стан тримальної системи при вимушених коливаннях. Зроблено аналіз динамічної поведінки автомобілів, що дозволяє значно точніше проектувати окремі системи і поліпшити експлуатаційні показники.
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