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Konkrétne ide o dwnamickd identifikéeiv 7, zamerani na stancverie

2dvisiosti meézi vertikilnymi posuvmi podlcoliek pod kolesemi z;

= silami vznikajucimi medzi zolesami a predloZkou
« posuvmi stredov kolies
- zrychlenniami stredsv kolies

Zéviglcsti sa vyjadria pomcceu matic frekverdnych prenosov, o umoie
ni pocznat pomer amplit:id e fézovy posuv medzi tudenim (posuvy pode
lcZiek pod kclesami; & vznikajicimi silami pod kclesami resp. posuve
mi 2 zrichleriami strsdov xclies v zévislesti od budiacej frekvencie,
Pomocou trchio troch matic frekvendnich prencsov se vriblifne urisi
velkosti si1 pésobiacich na PT & kinematike ponrybu pri jazde teré-
nox definovanym zvislymi posuvmi pol keclesami a r¥chlostou pejzzdéu.
Nepresnost tastc ardenfeh =il 8 kinematiity PP vynifve 2 rozdielnych

vlasinosti stcjacel a rotulicel sneuratilky a zanedbania horizcatdla

nych zotrvelafen sil, vanikzjlicich pri jazde,

Principon dynamicke} idertifikdcie je meranie sheovania ss frake
ters q(i) \mé%u oyt posuvy, rychlesti zrichlenia atd.; pri znimoen
tuden: p(U (3vislé pozuvy pod kclesami} na skdicbnem cizve,
7zvah meldzi q(’-) a p(t) sa priams nevyjadruje. iatics frekveniricsh
prencsov 6 (v vriadruie vitah medzi Fouriencviw obrazck q9 (t) &

P @) <. e Q(w) P(G-J) nasiedcvnes -
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Fep (w0) B pa () B, (W) B, () 6 R (@) Zpp (“x
Fp (W) Bayre ) Baggy (W) Bggpy (W) By py (c) Zp ()
Fzp (W) By (W) By, (@) By, () Byyp, () Zzp ()
le. (QJ) G'M'Fz (w) GQ,FZ (W) Gk3,& (Q) G“’px(w) n ((.D)
(2)
pridom

F,P(b.)) « Fourienov obrez sily pod pravym prednym kolesom
Fo (W) = Pouriencv obraz sily pod Iavym prednfm kolesom
Fep (w0) = Fourienov obraz sily pod pravim zadnym kclesom
Fzo (o) - Pourienov ctraz sily pod Iavym zadnym kolesom
Zpp (W) = Fouriency obraz pcsuvu ped Dravyw prednym kol.
Zp (W) = Touriencv otraz posuvu pod lavym prednym kel,

Zzp(w) - Fcurienov odruZ pcsuvu poé pravym zainim kole

Zz. () = Fourienov obraz posuvu poé¢ Iavim 2.dnym kolesom
G.. « Prvky matice frervendného prencsu meéci silami

a posuwi pod Yolesami

Pre budenie pod vietkymi 3tryrmi kolesami pro silu pod cravin
prednyr xolesom F,P(w) plat?

Fop @) = Gy () . Zpp(w)+ By p, () - Zpy (e * By g, ()

Zzp (0)) + G“’p‘ ((X) Zzl.(w) (3)

A% sz budenic realizuje ler poé sravim precnm Xclasor, Tevnice

sa zredukuje nasiedovne:

Fpp(w) = G“’F‘ (). ZP (w) (‘y)
Odtial:
) =
Cnee = 2 (@ (5

Princip urleti:z metic frekvendnfch nrenczov je © uveasndno zre

o
enl By (t) & Zplt) (ostatné sesuvy pot kcle-
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sami sU nulevé) sa urdl prvok G“,;‘(u) matice G&(u) e Rovnako =g g 2e
tom postupuie pri urienl celej matice G&(m)

,

Pre posuvy & zrfchlenisa strﬁaov ¥olles picti analogicky postur.

3+ Pofiadavky n: experiment
VzhIador nz vyZEie uvedeni metodiku experiment murl umoiniy

« ginematické budenie PT
- snimanie priebenov sl pod kolesami
- snimenie zvisiych povusov stredov kolies

- sanimanie zviskych zrychleni stredev kclies

o
=
fo
[
o

Funkiné schéme skiScbného stavu je zrejmf z obr, . Urlezi

t
frekvendnych prenoscvy sz realizuje na 3islicovom arzlyzdtcre speu-
trz TR 9405 { £y TAKEDARIKE:., Japonsko).

4e ZLEver
Uriycnlenie predvirobnych etép si viiaduje nové pristupy k névrau

e cverovariu vyvijanicon kon€truxcii PT, Ne jednu 2z meZnich ciest e
poukézané v uveaencn referste. A ¥ed k rozsianleile; aplikdcil uké-

4 3
zanej metody =nie sU rztial doprecované vietky teoretické & experi-

mentélne preapoklady, metdds uf v sidasncsti umoifuje prvé pridlia-
Zenie k optimalizdcii kon3trukcie PT z hladiska cdimerzovarnia. Ide
o urferie freikveninych prencsov medzi vertilkilnym posuvom kolies &
vonikaideimd silami pod kolesami resp. kinemeti kou PT,

Rozfirexé urlatnenie metédy Se 2édvizlé od dalliehe
retickick metdd = experimentdlneno vyskumu cnarakteriskick :,"ch rre-

vadzkovich reiimov PT.

/%) ik {0145 - Stanovesie pésobiacich =il na vozidlo a jeho Zasti
pri jazde 2 prascvnych reiimock, Kandiddisia dizer-

tainé prdcs 1986,
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