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ПАРАМЕТРИЧЕСКИЙ СИНТЕЗ ПОДВЕСКИ АВТОМОБИЛЯ 

 

Задача параметрического синтеза системы подрессоривания автомобиля 

состоит в выборе таких значений параметров элементов подвески (рессор и 

амортизаторов), чтобы возмущённое движение подрессоренной части корпуса 

при движении автомобиля по случайной поверхности движения с заданными 

стохастическими характеристиками удовлетворяло определённым требованиям, 

а именно, подвеска не должна быть слишком «жесткой», во избежание 

повышенных динамических воздействий на водителя, пассажиров и 

перевозимые грузы, а также не должна быть слишком «мягкой», во избежание 

«морской болезни» членов экипажа. 

В первых научных публикациях, посвящённых плавности хода 

транспортных средств, выбор параметров рессор и амортизаторов 

транспортных средств осуществлялся путём анализа влияния их на 

динамические процессы вынужденных колебаний подрессоренной части 

корпуса при наезде на ступенчатую неровность [1]. Для исследования 

плавности хода колёсных и гусеничных транспортных средств рассматривалось 

их возмущенное прямолинейное движение по поверхности синусоидального 

профиля. При этом основное внимание уделялось исследованию резонансных 

явлений, при которых возмущения, действующие на подрессоренную часть 

корпуса, достигают минимума, а значения варьируемых параметров подвески 

выбираются из условия отсутствия резонанса в рабочем диапазоне скоростей 

движения [2-4]. 

При этом основное внимание уделялось исследованию резонансных 

явлений, при которых возмущения, действующие на подрессоренную часть 

корпуса, достигают минимума, а значения варьируемых параметров подвески 

выбираются из условия отсутствия резонанса в рабочем диапазоне скоростей 

движения. Рассматриваются задачи стохастического моделирования случайной 

поверхности движения транспортного средства, а выбор варьируемых 

параметров подвески осуществляется из условия минимальных линейных и 

угловых отклонений подрессоренной части корпуса от состояния 

установившегося равновесия [5]. 
Изложены основы алгоритмического метода параметрического синтеза 

динамических систем, основанного на использовании процедуры Optimization 

Toolbox программного пакета MATLAB или процедуры Minimize 

программного пакета MathCAD. С помощью алгоритмического метода, 

решение задачи параметрического синтеза динамической системы может быть 
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полностью автоматизировано, включая выбор весовых коэффициентов 

аддитивного функционала качества динамической системы, отражающего 

комплекс требований к динамической системе. 

Основной целью работы является решение задачи параметрического 

синтеза системы подрессоривания автомобиля с помощью алгоритмического 

метода параметрического синтеза динамических систем, включающего 

формирование требований к динамической системе, их формализация и 

представление в виде требований минимума аддитивного функционала 

качества, целенаправленный выбор весовых коэффициентов аддитивного 

функционала и выбор значений варьируемых параметров системы 

подрессоривания, обеспечивающих минимум аддитивного функционала 

качества. 
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ЕЛЕКТРИЧНИЙ ПІДСИЛЮВАЧ ДЛЯ 

РУЛЬОВОГО КЕРУВАННЯ ТРОЛЕЙБУСУ 

 

Розвиток інфраструктури міст України та інших країн світу пов'язано зі 

створенням або удосконаленням конструкцій екологічного міського 

електротранспорту. Перспективним напрямком є технічні рішення, які 

сприяють поліпшенню функцій та характеристик елементів конструкції 

сучасних тролейбусів. Це сприяє підвищенню безпеки руху та пасажирів під 

час їх експлуатації, що складає актуальність роботи. 


