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KIVONAT

A taldlmany targya eljaras gépjarmiibe beépitett lengés-
csillapitok jellemzdinek megdllapitasara, amelynek so-
rén a gépjarmiivet felhajto tamasztoszerkezetre juttatjak
fel és két ejtélapra (2a, 2b) allitjak, amelyeket ezt kove-
téen a gépjarmiivet egy alapra (5) leejtve eltavolitanak,
ahol az alap (5) és az ejtSlapok (2a, 2b) kozétti tavolsa-
got a gépjarmi szerkezete altal meghatarozott maradék
visszarugdzasi utnak megfelelden vélasztjak meg, tovab-
ba a gépjarmii kerekeinek (4) az alapon (5) vald titkozé-
sét kovetGen az alapra (5) hato keréktalperd id6fuggvé-

2b

A letras terjedelme 14 oldal (ezen beliil 7 lap abra)

nyét, valamint a gépjarmii részét képez8 karosszéria vib-
ricids elmozdulasi jellemzdinek idéfiiggvényét mérik.
A talalmény szerint legalabb egy kerék (4) vibracids el-
mozdulasi jellemzdéinek az idéfiggvényét is mérik,
majd a keréktalperének és a vibracios elmozdulasi jel-
lemz6knek csillapitott lengésekre vonatkozo differen-
cidlegyenletek alkalmazdsaval torténd feldolgozasaval a
gépjarmi futdmiivére jellemzé — karosszéria- és kerék-
tomegeket, rugémerevséget és csillapitasi tényezOket
magukba foglalo — adatokat hatdrozzak meg.

1. dbra

HU 217 933 B
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A talalmany tirgya tovabba berendezés gépjarmiibe
beépitett lengéscsillapitok jellemzdinek megallapitdsa-
ra, amely tartalmaz:

— felhajté tdmasztoszerkezetet (1), amelynek a gépjar-
mii szdmdra aldtimaszto ejtSlapjai (2a, 2b) vannak,
amelyek a gépjarmd maradék visszarugozasi fitjanak
megfeleld fliggtleges tavolsagban egy alap (5) folétt
eltavolithatdan vannak elrendezve,

— a gépjarmiinek az alapra (5) valé leejtését kovetden
az alapra (5) haté keréktalperd idébeli fiiggvényét
meghatarozo mérGberendezést (6),

és a taldlmany szerint tartalmaz tovabba

— a gépjarmii karosszéridja (9) és legalabb egy kereke
(4) vibrdciés elmozdulasi jellemz@inek idéfuggvé-
nyét meghatarozé mérdrendszert (8a, 8b), valamint

— a mér6berendezés (6) és a mérSrendszer (8a, 8b) 4ltal
meghatérozott keréktalpers és vibracids elmozdulasi
Jellemz8k meghatdrozott értékeinek feldolgozasara
szolgdlé — csillapitott lengésekre vonatkozo diffe-
rencidlegyenleteket a gépjarmii futémive jellemz6
adatainak meghatarozasara alkalmazé — eszkozt,
ahol a jellemzd adatok a karosszéria- és keréktdme-
geket, a rugémerevséget és a csillapitasi tényezSket
foglaljak magukba.

A talalmany targya eljaras gépjarmiibe beépitett lengés-
csillapitok jellemzGinek megéllapitdsara, amelynek so-
ran a gépjarmiivet felhajtd tdmasztészerkezetre juttat-
Juk fel és két ejtdlapra allitjuk, amelyeket ezt kovetSen
a gépjarmivet egy alapra leejtve eltavolitunk, ahol az
alap és az ejtSlapok kozotti tavolsagot a gépjarmi szer-
kezete 4ltal meghatarozott maradék visszarugézasi t-
nak megfelel6en valasztjuk meg, tovabba a gépjarmii
kerekeinek az alapon val6 iitk6zését kdvetden az alapra
hato keréktalperd id6fliggvényét, valamint a gépjarmii
részét képezd karosszéria vibracios elmozdulasi jellem-
z8inek id6fliggvényét mérjik. A taldlmany targya to-
vabba berendezés gépjarmiibe beépitett lengéscsillapi-
tok jellemzdinek megallapitasara.

Az EP 2 269 81 szabadalmi leirasbol olyan, gépjar-
miivek futémiive dllapotdnak vizsgalatara szolgalé elja-
ras ismert, amelynek foganatositasaval lehetévé teszik,
hogy az alapra hat6 keréktalperdt meghatirozé eredmé-
nyekb8l megfeleld jelleggorbe-elemzéssel, példaul a
gépjarm(i tengelycsukloinak csillapitasi jellemz3irdl, a
lengéscsillapito josagarol és a gépjarmii rugdkeménysé-
gér6l megfeleld adatokat nyerjenek. A lengésjellemzdk-
nek az alapra hato keréktalperSk mérésével nyert diag-
ramok alapjan térténd értékelése viszont nem szolgaltat-
Ja a gépjarmi jellemz6 adatainak a vizsgalat idSpontja-
ra jellemz6 abszolut értékeit. Ennek soran nem biztosit-
hato, hogy az abroncsnyomas, a gépjarm terhelési alla-
pota és a mindenkori abroncs tipusa altal okozott haté-
sokat figyelembe vegyék.

Dr. Abraham Kalman ,A koziti kozlekedés ké-
zikényve” cimii konyvének (MK Budapest, 1978)
855-866. oldala a gépjarmiivek diagnosztikai vizsgala-
taira és ezen beliil a lengéscsillapitok diagnosztikai vizs-
galatara szolgdlé megoldasokat ismertet. A lengéscsil-
lapito-vizsgilat egyik valtozata szerint a gépjarmiivet
milakadalyra juttatjak fel, ahonnan a gépjarmiivet sza-
badon leejtik a talajra, és a felépitmény, azaz a karosszé-
ria lengésképét rajzoljak le.

A taldlmany révén megoldandé feladat, hogy olyan
eljarast hozzunk létre, amely lehet6vé teszi, hogy a gép-
Jarmiibe beépitett lengéscsillapité jellemzGit annak ki-
szerelése nélkil az olyan mennyiségektdl, mint abroncs-
nyomds, abroncstipus, terhelési allapot stb. fiiggetleniil
megallapithassuk, azaz olyan eljarast hozzunk létre,
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amelynek soran mindazon er6k elimindlhatok, amelyek
az ismert mérési modszer esetén a gépjarmii lengésjel-
lemz6it a gépjarmiinek az alapra vald feliitkdzése utan
befolyésoljék, és amelynek soran a meglévd csillapitési
tényez6k és a rugomerevség tényleges értékei, azaz a
lengéscsillapitd aktudalis allapota a mérési értékekbdl
szamitassal meghatarozhaté.

A feladat megoldésara gépjarmiibe beépitett lengés-
csillapitok jellemzGinek megéllapitaséra olyan eljarast
hoztunk létre, amelynek sorén a taldlmany szerint leg-
alabb egy kerék vibracios elmozdulasi jellemzG3inek az
1défiiggvényét is mérjiik, majd a keréktalperének és a
vibracios elmozdulasi jellemzdknek csillapitott lengé-
sekre vonatkozé differencialegyenletek alkalmazasaval
torténd feldolgozasaval a gépjarmi futémiivére jellem-
z6 — karosszéria- és keréktomegeket, rugémerevséget
és csillapitasi tényezket magukba foglalé — adatokat
hatarozzuk meg.

A talalmény szerinti eljaréssal az eddig ismert elja-
rasokhoz képest elérhet6 elny abban van, hogy az el-
ért eredmény fliggetlen az abroncsnyoméstdl, az ab-
roncs tipusétol és a vizsgalt gépjarmii terhelési allapota-
tol. és igy a ténylegesen meglévé értékeket tiikrozi.
A karosszéria és egyben legalabb egy kerék lengésjel-
lemz8inek, azaz vibraciés elmozdulasi jellemzGinek a
meghatérozasaval nem csupan egy értéket nyeriink a
csillapitasra vonatkozéan, hanem a lengéscsillapité hu-
z0- és nyomotartomanyra felosztott csillapitasi karakte-
risztikdjat. Az vj eljarasnak egy tovabbi elénye, hogy a
teljes vizsgalat idGtartama nagyon rovid, és egy kerék-
tengely mindkét oldala lengésgerjesztés utan egyide;ji-
leg vizsgalhaté. A csillapité jelleggdrbéje mellett a jar-
mii rugdjanak rugémerevsége és a hat6 témegek is meg-
hatirozhatok.

A jarmi allapotdnak értékeléséhez sziikséges osz-
szes adatnak egyetlenegy rovid idejii méréssel torténd
megszerzése alkalmassa teszi a taldlmény szerinti elja-
rast sorozatvizsgalatok elvégzésére, példaul a kotelezd
miiszaki ellendrzés soran, a gépkocsi gyartasa sorén a
gyartészalag végén torténd ellendrzésre és a futdmil
elemzésére, tovabba a mér hasznalatban 16v6 gépjarmii-
veknek mihelyben torténé diagnosztizalasara, mivel ez-
altal a mindenkori gépjarmire vonatkozoé elGirt értékek-
kel val6 6sszehasonlitas valik lehetévé.
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A gépjarmii vizsgalandé tengelyének kerekére és a
karosszériara vonatkozo lengésjellemz6k a vizsgilt ten-
gely mindegyik oldalara vonatkozaséban a karosszéria
¢s kerék keletkez6 emelGlengéseinek Uitmérésével hata-
rozhatok meg, ahol az Utmérés a karosszérianak az alap-
hoz képesti és a keréknek az alaphoz képesti lengés-
amplitidok egyenkénti meghatarozasdval vagy a két
lengésamplitiid6 kilonbségének meghatarozasaval hajt-
hato végre. A lengésfolyamat a karosszéria és a kerék
mozgéasanak sebességmérésével vagy a karosszéridnak
és a keréknek az alapon vald feliitkozésiik utdni mozga-
sa sordn elvégzett gyorsulasméréssel hatdrozhaté meg.
A feladat megoldasara, tovabba gépjarmiibe beépi-
tett lengéscsillapitok jellemz8inek megallapitisara
olyan berendezést hoztunk létre, amely tartalmaz:
— felhajté timasztoszerkezetet, amelynek a gépjarmi
szdmara aldtimaszté ejtSlapjai vannak, amelyek a
gépjarmd maradék visszarugdzasi Gtjanak megfeleld
fliggSleges tavolsagban egy alap folott eltdvolitha-
toan vannak elrendezve,
— a gépjarmiinek az alapra valo leejtését kovetéen az
alapra hat6 keréktalperd idébeli fiiggvényét megha-
taroz6 mérdberendezést,
és a talalmany szerint tartalmaz tovabba
— a gépjarmii karosszérigja és legalabb egy kereke vib-
raciés elmozdulasi jellemzbinek idéfiggvényét meg-
hataroz6 mérdrendszert, valamint
— a mér6berendezés és a mérérendszer altal meghata-
rozott keréktalperd €s vibracids elmozdulési jellem-
z8k meghatéarozott értékeinek feldolgozasara szolga-
16 - csillapitott lengésekre vonatkozé differencial-
egyenleteket a gépjarmii futomive jellemz6 adatai-
nak meghatdrozasara alkalmazo — eszkozt, ahol a
jellemzd adatok a karosszéria- és keréktomegeket, a
rugomerevséget és a csillapitasi tényezdket foglaljak
magukba.
Az emlitett mérdrendszer induktiv jeladoval, sebes-
ségmérdvel, gyorsulasmérdvel vagy lézerrel, vagy kép-
felvevd rendszerrel lehet ellatva. El8nyés, ha a karosz-
széria és a kerék lengésjellemzdinek meghatarozasara
szolgalé mérdrendszer mérési értékeit és a keréktalperd
1débeli lefutdsara vonatkozé mérési értékeket fogadd
elektronikus szamit6géppel van ellatva, amely a mérési
értékekbdl a gépjarmi futomiivére jellemz$ adatokat,
mint a karosszéria és a kerék tomegét, valamint a rugo-
merevségre vonatkoz6 adatokat és a csillapitasi ténye-
z6ket numerikusan kiszamito szamitogép.
A taldlmanyt az alabbiakban elényos kiviteli példak
kapcsdn a mellékelt rajzra valé hivatkozassal részlete-
sebben is ismertetjiik, ahol az
1. abran egy vizsgalopad vazlatosan, amelynél kép-
felvev6 rendszert alkalmazunk, a

2. abrén mozgatott gépjarmiben hato erék helyette-
sit6 modellje, a

3. &bran a keréktalperd lengésfrekvenciajanak mene-
te, amelyet az 1. dbra szerinti vizsgalopad
segitségével nyerhetiink, a

4. dbran a karosszéria és a kerék lengésjellemz6i-
nek Gtmérésével kisérletileg nyert értékek
gorbéje a kiszamitott értékekkel Gsszeha-
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sonlitva, az 1. abra szerinti vizsgdlopad fel-
haszndlaséaval, az
5. abran ismétlési kisérletekkel nyert jelleggorbék
az 1. 4bra szerinti vizsglopad alkalmazasa-
val, a

6. abran eltéré minGségli lengéscsillapitokkal ella-
tott gépjarmil esetén felvett csillapitasi jel-
leggdrbék (az 1. abra szerinti vizsgalépad
alkalmazasaval), a

7a. abran a gépjarmii kerekén elrendezhetd target, a

7b. 4bran a gépjarmil karosszéridjan elrendezhetd
target, és a

7c. bran a karosszérian elrendezhetd és a karosszé-
ridgnak mind fuggdleges, mind vizszintes
iranyl mozgasat kimutato target lathato.

A taldlmany szerinti mérési eljaras foganatositasara
szolgalé vizsgalopad 1 felhajtdé tamasztoszerkezettel
van ellatva, amelynek két gépjarmi keréktengelye ke-
réktavolsaganak hozzavetéleg megfeleld tavolsagban
elrendezett 2a, 2b ejtdlapja van, amelyekre ferdén elhe-
lyezked6 3 feljaron keresztiil a vizsgalandd gépjarmii
vagy mells6 vagy hatsé tengelyének két 4 kerekével fel-
hajt. A 2a, 2b ejtSlapok feliilete az 5 alap foldtt hozzave-
téleg 50 mm-es tavolsagban helyezkedik el, ahol az
5 alap 6 méréberendezésként van kiképezve, példaul
nyuldsméré bélyegként vagy hasonloként. A 2a, 2b
ejt6lapok és az 5 alap kozotti megvalasztott 7 tavolsag
a gépjarmii szerkezete altal meghatérozott maradék ki-
rugdzasi ut altal van meghatirozva, azaz a kerékten-
gely és egy (itk6z6 kozotti tavolsag altal, hogy megaka-
dalyozzuk, hogy a 2a, 2b ejtdlapok lehajtisat koveten
a ker¢ktengelynek az 5 alapra torténd szabadesése so-
ran a kerekek tengelye az 5 alapon valg iitkdzés elStt az
litk6z6kon feliitkdzzon és ezaltal a lengés eredményét
meghamisitsa.

A 6 méréberendezés arra szolgal, hogy az 5 alapra
hat6 er6hatés idGbeli lefolyasdt mérje, amely eréhatas a
4 kerekeknek az 5 alapon valo feliitkozését kovetSen a
gépjarmii lengésjellemzbinek a kovetkezménye.

Ezen er6hatist a tovabbiakban Ggynevezett kerék-
talperének nevezziik. Ez a keréktalperd a lengéscsillapi-
t6 keresett tulajdonsagainak tovébbi numerikus megha-
tarozéasa soran lényeges komponenst képez.

A gépjarmi mells6 tengelyéhez tarsitott, a vizsgals-
padon elhelyezkedd 4 kerekektdl oldalsé tavolsagban
egy-egy Utmérd 8a, 8b mérbérendszer van elrendezve. Az
1. dbra szerinti kiviteli példa esetén a 8a, 8b mérérend-
szer olyan képfelvevs rendszer, amely lehet6vé teszi,
hogy a 9 karosszéria és a 4 kerék lengésfolyamatat érin-
tésmentesen feljegyezziik. A 9 karosszéridnak és a 4 ke-
réknek az esési 7 tavolsagon vald athaladésat (atesését)
kovetSen felvehetd lengésamplitidok menete a masodik
komponenst képezi, amely a lengéscsillapitd keresett tu-
lajdonsagainak numerikus meghatarozdsahoz sziiksé-
ges. Ennek érdekében a kereken és a karosszérian (igyne-
vezett targeteket helyeziink el, és a lengésfolyamatokat
képfeldolgozé rendszer segitségével rogzitjiik. A karos-
széridhoz val6 target mérGsavmintabol, mig a keréklen-
gések felvételéhez alkalmazott target forgdsszimmetri-
kus, fekete-fehér atmeneteket tartalmazoé mintabol all.
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A gépjarmiinek az 5 alapra valo esése sordn a 9 ka-
rosszéria nemcsak fliggéleges iranyban, hanem a feliit-
kozés sordn a gépjarmi hosszirdnydba mutatéan is
leng. Mivel az itt alkalmazott mérési modszer a lengési
tulajdonsagokrol meglehetdsen pontos értékeket allapit
meg, ezen emlitett vizszintes lengé mozgasok sem ha-
nyagolhatok el. Ezen vizszintes lengé mozgasok megél-
lapitasa (rogzitése) érdekében célszerlinek bizonyult,
hogy a targeteknek 6nmagaban ismert, vizszintes feke-
te ¢s fehér mérésavokbo! allé mérbsavmintajat oly mo-
don viltoztassuk meg, hogy a karosszéria menetirany-
ban el6re €s hatra torténd mozgasanak felismerése lehe-
t6vé valjon. A tisztan fliggdleges leng8 mozgasokhoz
valo targetnek az itt igényelt pontosabb méréshez sziik-
séges targetté valo atalakitasa a 7c. bran lathato.

A 7a. abra 11 targetet mutat, amelyet a keréken he-
lyeziink el, és amely koncentrikus fekete és fehér gyi-
riikb6l 4ll. A 7b. abra olyan targetet mutat, amelyet a ka-
rosszéridn helyeziink el, amennyiben annak csak fliggs-
leges lengéseit kivanjuk meghatérozni. Ez a target viz-
szintes, parhuzamos fekete és fehér mérésavokbol all.
A 7c. abran olyan target lathatd, amely a 9 karosszéria-
nak mind figgéleges, mind vizszintes irdny\, azaz me-
netirdny mozgasanak felismerését lehet8vé teszi.
A 7b. abran lathat6 parhuzamos fekete és fehér mérdsa-
vok a 7c. 4bra szerint egy meghatdrozott tartomanyban
a vizszinteshez képest ferdén helyezkednek el.

Az alabbiakban a vizsgélat eredményeinek kiértéke-
1ésére tériink ki részletesebben.

Abbdl indulunk ki, hogy az alabbi szdmitdsi mod-
szer alapjaul a gépjarminek egy leegyszer(sitett mo-
dellje szolgal. Ezt a 2. dbran mutatjuk be. A 4 kerék és
a keréktengely tdmege m -gyel, a felépitmény tehat a
9 karosszéria, adott esetben a vizsgdlandd jarmii meglé-
v@ terhelését is magaba foglalva m,-vel van jeldlve. Az
abroncs rugalmassaga dltal meghatérozott rugdallandét
¢, egyltthatoval jellemeztilk. Ezen rugalmassagra d,-
gyel jelolt csillapitas hat.

A 9 karosszéria a 10 rugén keresztiil a 4 kerékkel
van kapcsolatban, ahol a 10 rugd rugdallandojat c,-vel
jeloltiik. A 10 rugo lengését d, csillapitasi tényezdvel
jellemezhetd lengéscsillapito csillapitja.

A 2. 4bran jelolt 12 utszakasz egyenetlenségekkel
van elldtva, amelyek ebben az esetben legfeljebb a ma-
radék kirugozasi Gitnak, tehat a vizsgalopadban az esési
7 tavolsagnak felelnek meg.

A bemutatott modell olyan leng6rendszernek felel
meg, amelynél az m, és m, tomeg két, egymas mogé
kapcsolt, csillapitott rugén keresztiil van egymassal
Osszekotve. Amennyiben feltételezziik, hogy a rugd- és
csillapitasi er8k a viszonylagos kilengés, illetve viszony-
lagos sebesség linearis fuggvényei, akkor egy ilyen ugy-
nevezett kéttdémegii lengSrendszer mozgasegyenletei az
alabbiak:

Lomy - §() +da[y2(1)—y1(D)] + ¢ [y2(t) -y ()] =0

2. my ¥ +dy [Y1(D-y2(D]+0 [y (D-y2(D]+
+d;* [y i(O-Yo(D]+c; [y (D-yo()]=0
ahol m, a kerék, keréktengely és kerékfelfiiggesztés
mozgatott tdmegei, m, a gépjarmii felépitménytdmegé-
nek mozgatott hanyada, ¢, az abroncs rugalmassaga, c,
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a jarmirugd rugémerevsége, d, az abroncs csillapitasa,
d, a jarmiibe beépitett lengéscsillapito csillapitasi allan-
doja;

yO(t)=az alap emelSlengésnek iddbeli lefutasa,
Yo(t)=az alap sebességének iddbeli lefutasa,

yi(t)=a kerék emeldlengésének iddbeli lefutasa,
y1(t)=a keréksebesség id&beli lefutisa,

¥1(t)=a kerékgyorsulas id6beli lefutasa,

ya(t)=a karosszéria emelSlengéseinek id8beli lefutasa,
V2(t)=a karosszéria sebességének iddbeli lefutasa,
¥a(t)=a karosszéria gyorsuldsinak idébeli lefutasa.

A két mozgéasegyenlet differencialegyenletbe vonha-
16 Ossze, ahol a kerék és karosszéria lengésamplitadoja
helyett azok mozgaskiilonbségét alkalmazzuk. Ily mé-
don az alabbi egyenletet nyerjiik:

3.mp-X(t)+dy A x(t)+cy - A x(t)=1(t)
ahol
a) x(=y()—y(1), ahol x(t), y(t) és y,(t) mért mennyi-
ségek, éspedig a karosszéria és a kerék utjanak idGbe-

li fiiggvénye (Gtkiilonbséget szamolunk ki),

b A=1 +:—'? a ker€k és a karosszéria mért mennyiségei,

©) f(t)=—d; [Jo()-F1(D]—c, [yo(®-y,(1)] szintén mért
mennyiség, éspedig a keréktalperdk (dinamikai kerék-
terhelés) idébeli figgvénye.

A keréktalperének a frekvencidra vonatkoztatott
Fourier-spektruma ugyan ismert, de a 3. dbran ismétel-
ten feljegyeztik.

A diagramon a frekvencia logaritmikus mértékben
10-1 Hz-t61 103 Hz-ig az abszcisszara van felvive, mig
az ordinatan a keréktalperd f(t)-ben 100-t6] 10%-ig van
felvive. Hozzavetlleg 1,25 Hz értéknél elsG maximum
Jelentkezik, amely a karosszérialengésnek felel meg.
Hozzavet6leg 9,8 Hz értéknél méasodik maximum kelet-
kezik, amely a kerékfrekvencidnak felel meg.

Mielétt elhataroztuk, hogy az egyes paraméterek
meghatarozasara a fent ismertetett mddszert alkalmaz-
zuk, megvizsgaltuk, hogy a moddszer alapjat képezd
idealizalt modell egyaltalan alkalmazhat6-e, mivel a jar-
minek az alapra val6 feliitkozése példaul a nem vizs-
galt keréktengelyben is gerjeszt lengést.

Ezért a tesztjdrmiveket Osszesen nyolc mérdjelfel-
vevével lattuk el, amelyeket egymastodl tavkoznyire a
karosszéria- és keréktengelyeken rendeztiink el.

Az eredmények viszont kimutattdk, hogy a jarmi
hossztengelye koriili forgd mozgéasok alig 1épnek fel, és
ezért kevés lengésenergia kerill atvitelre a mindenkori
masik jarmtioldalra. Ezenkiviil a nem vizsgalt kerékten-
gelynek a vizsgalt keréktengelyre valé hatasa is kismér-
téki. Csupan kevés lengésenergia kerill atvitelre ezen
tengelyre.

Igy tehat lehet6vé valik, hogy a bal és a jobb jarmi-
oldalt a vizsgalt tengely tartomanyaban egymastdl fiig-
getleniil és a nem vizsgalt keréktengely figyelmen ki-
vil hagyésaval vizsgéaljuk. Ez azt jelenti, hogy a kétts-
megti lengbrendszer fent ismertetett helyettesité modell-
Jje az eredmények meghamisitasanak veszélye nélkiil al-
kalmazhato.

Az 1. dbran bemutatott mérrendszer segitségével
tehat az f(t) keréktalper6k idGbeli fiiggvénye a 6 mérs-
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berendezés alkalmazasaval, mig az x(t) a 8a, illetve 8b
mérdrendszer alkalmazasaval mérhets. Egy szamito-
géprendszer (komputer) megfeleld programozasaval a
keresett m, d és ¢ modellparaméterek a legkisebb hiba-
négyzetek modszere szerint kiszamithatok, ahol a sza-
mitogéprendszerbe a 6 mérdberendezés és a 8a, 8b mé-
rérendszer nagyszamu mérési jelét taplaljuk.

A 4. 4bran az induktiv mérési modszer segitségével
a kiilénbségi ut idébeli fliggvényére vonatkozo kiszami-
tott és mért értékek lathatok. Felismerhetd, hogy a két
gorbe jol megegyezik. Ebbdl tehat a kivalasztott szami-
tdsi modszer célszerlisége felismerhetd.

Az m, ¢ és d modellparaméterek meghatarozasat ko-
vetden az my keréktdmeg, az m, karosszériatomeg, a ¢,
rugdmerevség €s a d, csillapitési tényez6 hatékony
mennyiségei is kiszamithatok, mivel az f; keréktalperd
statikal hdnyada ezen mennyiségeknek az egymashoz
valé viszonyat szolgaltatja. Ugyanis érvényes, hogy
fy=m +m,+g, ahol g=9,8065 m/s? a nehézségi gyorsu-
las. Ezenkiviil a kivalasztott m, ¢ és d modellparaméte-
rek €s az m|, m,, d, és c, kozott az alabbi Gsszefliggé-
sek érvényesek:

my=m
m2=fst/g_ml
dy=d-my-g/fy

cy=c-my g/t

A fenti meggondolasok lehetéve teszik, hogy a gép-
Jarmiibe beépitett lengéscsillapitd kerékfelallitasi pont-
jara vonatkozé szimmetrikus (huzas:nyomas=1:1) li-
nearis csillapitasi jelleggorbét képezziink. Viszont alta-
laban az alkalmazasra keriil6 lengéscsillapitok aszim-
metrikus csillapitasi jelleggérbével jellemezhetGk.

Itt a csillapitasi er6re vonatkozoan vagy egy szaka-
szonként linearis megkozelités, vagy a huzé- és nyomo-
tartomanyban eltérd linedris és négyzetes Osszeteviket
tartalmazo négyzetes megkozelités a célravezetd.

Az 5. abran Mercedes tipusu gépjarm@ivon elvégzett
ot kisérlet vizsgalati eredményei lathatok. Ahogy az
5. abran bemutatott gorbe menetébdl kitlinik, alig mutat-
koznak eltérések az egyenként biztositott eredmények
kozott. A paraméterek kiszamitott értékei a meért érté-
kektdl 1-2%-kal eltérnek.

Az utébb emlitett mérésekhez valod vizsgalopad az
1. abran bemutatottnak felel meg. Mérdrendszerként in-
duktiv mérérendszert alkalmaztunk.

Mérési modszerként kiilonbségi utmeghatarozast al-
kalmaztunk. Az utmérd mérSrendszer és a mérGberende-
zés mért értékeit egy szamitdgépbe taplaltuk, amelynek
szoftverjét a matematikai rezgésegyenleteknek megfele-
16en programoztuk.

Azonos vizsgalopad esetén az utmérd mérdrendszer
segitségevel a karosszéna és a kerekek egyes ampliti-
doi is meghatarozhatok. Ez nem valtoztat semmit a sza-
mitasi modszer elvén.

Viszont lehetGség van arra is, s6t bizonyos esetek-
ben el6nyos, ha a kivant értékek kiszdmitasahoz kiilonb-
ségi utmeghatarozas helyett olyan mérdrendszert alkal-
mazunk, amelynél a karosszéria- és keréktdomegek se-
bességkiilonbségeit hatdrozzuk meg. Olyan mérési
modszert is alkalmazhatunk, amelynek soran az emli-
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tett mért mennyiségek gyorsulasi kiilonbségeit hataroz-
zuk meg. Az erre alkalmas késziilékek szakember sza-
madra ismertek, és a kisérlet felépitését ezért ezen méré-
si modszerek vonatkozasdban egyenként nem szilksé-
ges ismertetni.

A taldlmany szerinti eljaras teljesitményképességé-
nek ismertetése céljabol a 6. dbrara utalunk.

Ezen diagramon egy és ugyanazon tesztjarmiivel el-
végzett kiilonbo6z6 kisérleti sorozatok 4ltal szolgaltatott
csillapitasi jelleggdrbék lathatok. Ezen jelleggorbék
meghatérozasara a tesztjarmivet elszor véltozas nél-
kiil vizsgaltuk. Ezt kéveten hatul, jobb oldalon az {j
lengéscsillapitot egy 40%-os lengéscsillapitoval helyet-
tesitettiik, és a jarmivet ismételten vizsgaltuk.

A csillapitasi jelleggorbék pontosabb megfigyelése
alapjén kitlinik, hogy a hiiz6- és nyométartomany vo-
natkozasaban a maradék csillapitételjesitményre vonat-
kozo értékek eltérGek. Mig a nyomotartomanyban a ma-
radék csillapitoteljesitmény hozzavetdleg 13%-ot, ad-
dig ez a huzétartoményban 53%-ot tesz ki.

Az ily modon torténd kiértékelés segitségével lehe-
t6ség nyilik arra, hogy a jelleggérbe véltozasanak jelle-
g¢ébdl a lengéscsillapitd karosodasanak jellegére kovet-
keztessiink.

A fentiekbdl egyértelmiien kovetkeztethets, hogy a
talalmany szerinti, lengéscsillapitod vizsgalatara szolga-
16 eljaras a gépjarmii jelleggorbéire vonatkozé allapot
értiékelésének teriiletén Uj mércéket allit fel.

SZABADALMI IGENYPONTOK

1. Eljaras gépjarmiibe beépitett lengéscsillapitdk jel-
lemzdinek megallapitasara, amelynek soran a gépjarmdi-
vet felhajto tdmasztoszerkezetre juttatjuk fel, és két
ejtblapra (2a, 2b) dllitjuk, amelyeket ezt kdveten a gép-
jarmivet egy alapra (5) leejtve eltavolitunk, ahol az
alap (5) és az ejtlapok (2a, 2b) kozotti tavolsagot a gép-
jarmii szerkezete altal meghatirozott maradék visszaru-
gozasi utnak megfelelden valasztjuk meg, tovabba a
geépjarmi kerekeinek (4) az alapon (5) valo iitkozését
kovetGen az alapra (5) hat6 keréktalperd idéfiiggvényét,
valamint a gépjarmi részét képezd karosszéria vibra-
cios elmozdulasi jellemzdinek idéfliggvényét mérjiik,
azzal jellemezve, hogy legalabb egy kerék (4) vibricios
elmozdulasi jellemzdinek az idGfiiggvényét is mérjiik,
majd a keréktalperének és a vibraciés elmozdulasi jel-
lemzdknek csillapitott lengésekre vonatkozd differen-
cialegyenletek alkalmazasaval torténd feldolgozasaval
a gépjarmi futdmivére jellemz8 — karosszéna- és ke-
réktdomegeket, rugomerevséget és csillapitasi tényezs-
ket magukba foglalo — adatokat hatarozzuk meg.

2. Az 1. igénypont szerinti eljaras, azzal jellemezve,
hogy a gépjarmii vizsgalando tengelye kerekének (4) és
karosszériajanak (9) vibracios elmozdulasi jellemzdit a
vizsgalt tengely mindegyik oldalara vonatkozdan a ka-
rosszéria (9) és kerék (4) keletkez6 emelSlengéseinek
utmérésével hatarozzuk meg.

3. Az 1. vagy 2. igénypont szerinti eljaras, azzal jel-
lemezve, hogy az Gitmérést a karosszéridnak (9) az alap-
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hoz (5) képesti és a keréknek (4) az alaphoz (5) képesti

lengésamplitidoi egyenkénti meghatarozasaval vagy a

két lengés amplitadokiilonbségének meghatarozasaval

hajtjuk végre.

4. Az 1-3. igénypontok barmelyike szerinti eljaras,
azzal jellemezve, hogy a vibracios elmozdulési jellem-
zOket a karosszéria (9) és a kerék (4) mozgasanak sebes-
ségmérésével hatarozzuk meg.

5. Az 1-4. igénypontok barmelyike szerinti eljaras,
azzal jellemezve, hogy a vibraciés elmozdulisi jellem-
z8ket a karosszérianak (9) és a keréknek (4) az alapra
(5) vald feliitk6zés utdni mozgasa sorén elvégzett gyor-
sulasméréssel hatirozzuk meg.

6. Berendezés gépjarmiibe beépitett lengéscsillapi-
tok jellemzdinek megallapitasara, amely tartalmaz:
~ felhajté tdmasztészerkezetet (1), amelynek a gépjar-

mi szdmdra alatamaszto ejtlapjai (2a, 2b) vannak,
amelyek a gépjarmid maradék visszarugdzasi utjanak
megfeleld fligglleges tavolsagban egy alap (5) folott
eltavolithatéan vannak elrendezve,

— a gépjarmiinek az alapra (5) vald leejtését kdvetSen
az alapra (5) hat6é keréktalperé iddbeli fiiggvényét
meghatdrozé méréberendezést (6),

azzal jellemezve, hogy tartalmaz tovibba

— a gépjarmi karosszéridja (9) és legalabb egy kereke
(4) vibracios elmozdulasi jellemzginek idSfiiggvé-
nyét meghatdrozé6 mérbrendszert (8a, 8b), valamint

— a méréberendezés (6) és a mérSrendszer (8a, 8b) 4ltal
meghatarozott keréktalperd és vibracids elmozdulasi
JellemzOk meghatarozott értékeinek feldolgozasara
szolgald — csillapitott lengésekre vonatkozd diffe-
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rencidlegyenleteket a gépjarmd futémiive jellemzd
adatainak meghatdrozasara alkalmazé — eszkozt,
ahol a jellemzd adatok a karosszéria- és keréktome-
geket, a rugémerevséget és a csillapitasi tényezGket
foglaljak magukba.

7. A 6. igénypont szerinti berendezés, azzal jelle-
mezve, hogy a mérérendszer induktiv jeladoval van el-
latva.

8. A 6. vagy 7. igénypont szerinti berendezés, azzal
Jellemezve, hogy a mérSrendszer sebességmérdvel van
ellatva.

9. A 6-8. igénypontok barmelyike szerinti berende-
zés, azzal jellemezve, hogy a mérSrendszer gyorsulas-
mérével van ellatva.

10. A 6-9. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy a mérérendszer lézerrel
van ellatva.

11. A 6-10. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy a mérérendszer képfelve-
v0 rendszerrel van ellatva.

12. A 6—11. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy a karosszéria (9) és a ke-
rek (4) vibracids elmozdulasi jellemzdinek a meghataro-
zasara szolgdloé mérbrendszer (8a, 8b) mérési értékeit
és a keréktalperd idGbeli lefutdsira vonatkozé mérési ér-
tekeket fogado elektronikus szamitogéppel van ellatva,
amely a mérési értékekbdl a gépjarmi futdmivére jel-
lemz§ adatokat, mint a karosszéria (9) és a kerék (4) to-
megét, valamint a rugébmerevségre vonatkozé adatokat
€s a csillapitasi tényezSket numerikusan kiszamitd sza-
mitogép.
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