Spyruoklés judéjimo matematiniy modeliy analizé 2

Matematinis modelis.
Nagrinékime automobilio amortizatoriy ir smugio sugéréjy matematinj
modelj

d*x dx . /2mw
dx
z(0) = xo, E(O) = 1y, (2)

¢ia m = 1000 yra automobilio svoris,
n =1-10* — smugio sugérimo koeficientas,
k yra amortizatoriy spyruoklés standumas, 1-10% < k < 2-106.
P — kelio nelygumy poveikio jégos stiprumas,
v yra automobilio greitis,
D = 20 — atstumas tarp dviejy kelio nelygumy ketery.

Automobilio pusiausvyros padétj atitinka sprendinio reikSmé z(¢) = 0.

Projekto uzduotys.

1. Nagrinékite sistemos vidinius svyravimus, po to kai automobilis perva-
ziavo kelio nelygumus. Visais atvejais z(t) — 0, kai t — 0.

I[sskirsime tris atvejus:

a) 0 <7 < 2vkm (per mazai slopinama sistema)

b) n > 2vkm (per stipriai slopinama sistema)

¢) n. = 2v/km (kritinis slopinimas)

Apibréziame tokias svarbias automobilio charakteristikas:
p= \/% yra sistemos nuosavyjy svyravimy daznis.

n/n. yra smugio sugerimo daugiklis.



2. Nagrinésime periodinés iSorinés jégos poveikj:

f(t) = P, sin(wt).

Stacionary automobilio atsilenkima nuo pusiausvyros padéties, kai veikia
jéga P,,, pazymésime d,, = B, /k = 0.1m.

Raskite lyties (1) atskiraji sprendinj
x(t) =z, sin(wt — ¢).
Jis aprso taip vadinamus pastoviuosius (staacionarius) sistemos svyravimus,
kai nebelieka pradiniy salygy poveikio.
Raskite svyravimy aplitudés augimo daugiklj z,,/d,,, aptarkite nuo ko jis
priklauso.
3. Automobilio parametry optimizavimas.

Klientai pageidauja, kad automobilio pakabos sistema buty per mazai
slopinama.

Jeigu automobilis po kliuties yra iSvestas i$ pusiausvyros padéties (zy >
0,v9 = 0), tai pirma karta jis turi kirsti pusiausvyros padéties taska x(t) = 0
po 0.05s. Kadangi m ir n jau yra fiksuoti, tai galime parinkti tik amortiza-
toriy standumo koeficienty k.

Patikrinti, kokiame grei¢iy intervale iSoriniy jégy sukelty svyravimy am-
plitudé yra nedidesné uz 0.2 m.



