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A mddszer elve

Jelélje az optimalis dinamikus rendszer bemenetét g(v, ) kimenetét z{(v, t)
vektorpér. Feltessziik tovabba, hogy rendszeriink differenciilegyenlet-rend-
szere ismert szerkezetd. Ekkor az optiméalis nemlinedris kavakterisztikdk meg-
hatdrozésa a kovetkezd médon torténik [1], [2].
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1. dgbra

(1) A bemenet spektralis siirliségfiiggvényének ismeretében, a v-para-
méterhalmazon meghatarozzuk az optimalis line4ris rendszerek kérdéses s(v)
meredekségii linearis karakterisztika seregét.

(2) Egy tetszGleges nemlineéris ¢(a, x) karakterisztikat dgy hatarozunk
meg, hogy a rendszert W és W* részekre bontjuk, majd altalanositjuk Booton
és Kazakov [3], [4] statisztikus linearizéciés médszerét (1. abra): Az a-para-
méter vektor keresésével azt kivanjuk elérni, hogy régzitett v esetén ¢(a, x)

statisztikusan egyenértékd legyen az (1)-ben a »-hez rendelt linearis karakte-
risztikdval [5].
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2. ébra

Eljarasunkat sztochasziikus gerjesztésli gépjarmil lengGrendszersk opti-
] g J 2 PJ

malasara alkalmazzuk, ahol v+ haladasi sebes
tés v par ramétertsl fugszo \pe ktralis sfirfis

sség parameter Az ttprofilgerjesz-

éofiiggvénye a 2. dbrdn lathazd [6].
Az eljé ds gyors és direkt mdédszer, az optimélis nemlinedris rugé és esilla-
pité karakterisztikdk meghatérozdsara.
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Feltételezések

Az altalunk vizsgalt gépjérmd lengdrendszerekrsl a kévetkez8ket tételezzitk
fel:

I. A kocsiszekrény merev témeg.

IT. A rugék és a csillapiték nemlinearis karakterisztikak.

III. A jarmfiivet csak a sztochasztikus ttegyenetlenségek gerjesztik.

Az egyszeriiség kedvéért sikmodelleket tekintsiink: ezaltal elhanyagol-
tuk a keresztirdnyd lengéseket és csak a fiiggbleges irdnyi lengéseket wzsgél—
juk (3. abra).

Az ezzel a témakorrel foglalkoz6 irodalombél az ilyen rendszerek differsn-
cidlegyenlet-rendszere j6l ismert, illetve kiilsndsebb nehézségek nélkul felallit-
haték.

Tobben: Robson. J. D.., Dodds, C. J.. Mitschke, M. és Ilosvai, L. a nem
tdl hosszd alvazd jarmiivekre mérésekkel is igazoltdk ezen modellek alkalmaz-
hatéségit, azonban szinte kizarélag mindig valamilyen gépjarmitipust (konk-
rét karakterisztikdkkal és paraméterekkel rendelkez8 nemlinedris rendszert)

vizsgaltak [7]. [8]. [9].
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Az optimalds eredményei

A 4. abrén az eredeti rendszer nemlineéris karakterisztikait folytonos
vonallal, a csak esillapiték optimalasa esetén kapottakat szaggatott vonallal,
végiil a rugdk és csillapitdk egyiittesének optiméldsdval nyert karakterisztika-
kat pont vonallal rajzoltuk meg.

Az optimélas eredményeit egy kizépkategoriajd személygépkocsi négy-
szabadsigfoki sikmodelljén mutatjuk be (3. 4bra).

A 3. dbran a kocsiszekrény kiilonb6z8 pontjain a fiiggbleges irdnyii lengés-
gyorsuldsok szérasaival kbzel ardnyos ., K”-lengéskényelmi mutaték lathatdk
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v = 50 [km/h] sebesség és aszfalt dtburkolaton torténé haladés esetén. A rugék
és csillapiték optiméldsat végrehajtva, ezen jarmi esetében a lengéskényelem
30—45[%]-kal javult. A csillapitékon eltdvozé teljesitményveszteségek 5—10
[9%]-kal csbkkentek (5. 4bra). Az abroncsok fitprofil kévetése — a 6. abran lat-
haté stabilitdsi mutatéval mérve — 25—50[9,]-kal javult. Végiil a hordrugék
dinamikus igénybevétele 25—50[%,]-kal csokkent az eredeti jarm{i lengésjellem-
z6ihez viszonyitva 7. dbra.
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