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Э. В. КАЗАРЯН Г Г КОЛОЗЯН, Г. Л. КАЗАРЯН

К ОЦЕНКЕ ПОКАЗАТЕЛЕЙ НАДЕЖНОСТИ ТРАНСПОРТНЫХ 
СРЕДСТВ НА МАГНИТНОМ ПОДВЕШИВАНИИ

Рассматривается решение задачи, связанное с надел»ностыо транспортной смете- 
мом !..« метпитном подвешивании (ТСМГЬ путем моделирования процесса движения. 
Приипдст.-я .тйадятическое ирогнозиронамли и дкагпсстнроззние надсжиостн. что 
поваляет избегать ныио.|ие тя .։>рог<»пинщих экспериментов
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В iHacTwiiiice время большое внимание уделяется конструированию 
и проектпроваиню новых транспортных средств, в том числе транспорт
ных сн. тем ia магнитном подвешивании (ТС.ЧП). Решение задач, свя
занных г разработкой ТСМП, требует проведения различных исследо
вательских и экспериментальных работ, измерений, контроля и. прежде 
всепг. крупномасштабных экспериментов В течение последних лет до 
стнгн՝ гы значительные успехи к области ТСМП 11. 2]. В частностн. 
зсестор.шнс исследованы системы электромагнитного подзешиваиия. 
лишенные электро двигатели, системы торможения и днижеиня в случае 
наличия неисправностей, передачи электроэнергии и комплексные си
стемы ■чошцие из экипажа. В работах [3, 4] рассматривается ком 
ллекрЕое изучение минимаксной .модели водителя и транспорта \ 
средств, позволяющее та основе известных взаимосвязей или обработки 
стэтнстической информации определить важные факторы движения, 
грани.:ы скоростей i ускорений, а также связанные с ними расходы топ
лива ни единицу пути. Данный подход позволяет не только изучить по 
ведение транспортного средства при влиянии внешней среды, но и дае՛՛ 
возможность оценить и определить надежность в условиях эксплузта 
ции. Одлг.хо до 'настоящего времени мало исследованы вопросы надеж
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ности транспорта на магнитном подвешивании. Количественные опреде
лении показателей надежности ТСМП представляют значительные труд
ности как в теоретическом, так я в прикладном плане. 11еобходимым Тре
бованием к проведению испытаний та-надежность является полный учет 
факторов, воздействиям которых подвергается ТСМП при ֊эксплуатации 
К основным параметрам ТОЛП I могут быть отнесены: скорость и интен
сивность движения, параметры трассы (радиус, участок максимальной 
скорости, максимальный уклон пути, крутизна пути в плане и др.), кото
рые рассмотрены в [3, 4]. Наконец, «надежность ТСМП зависит от струк
туры самой системы и се компонентов, а также методов технической 
диагностики, позволяющих своевременно производить профилактические 
осмотры, техническое обслуживание и ремонт.

Предлагается метод диагностики, позволяющий на эспове 1-жфор- 
мацин о контролируемом объекте в процессе эксплуатации получить 
статистические щнные в течение времени раСюты объекта в различны։ 
режимах и при отклонении параметра оценить потенциальный ресурс 
объекта, я также сроки проведения профил а кзи чески х мероприятий

Допустим щагностнруемый объект (ТСМП) функционирует нор
мально. тогда его контролируемые параметры, например, отклонен։։? 
величины вертикального воздушною зазора от заданного значения, 
температура, мощность двигателей и др. находятся в поле допуска, т.е.

... (1)

где Л',|<м/ значение контролируемого параметра, А'|(„ч<. —номи
нальное значение и величина отклонения параметра.

На рис. I приведено устройство диагностической информации, ко 
герое состоит из источников опорных сигналов Л'.1П/, датчиков Д։—Д9

246



компараторов К1, Кп, интеграторов И։.....Ип. блока весовых коэффи
циентов (БВК), сумматора X. компаратора Кп-1 и выходного устрой
ства (например, дисплея). Опорные сигналы на одном из двух входов 
компараторов равны

'4.., = ^,, (2>

поэтому на выходе комлара горок соответственно будем иметь

“ ^иэц/ ^ояг ~ ($)'

Соответственно на выходе каждого интегратора имеется сигнал

'/>
(ах^е. , (4>,

||-| л *г»-։ ло/=л
|/г-л <1

где время назначенного ресурса диагностирующего объекта.
Сигналы Лм| поступают в блок весовых коэффициентов (БВК), 

в котором учитывается степень важности соответствующего пара
метра. Выходные сигналы БВК поступают в сумматор а выход 

сумматора подключен к первому входу компаратора 4 । ь.Х'аг На

« 1՝
второй вход компаратора при этом поступает сигнал V | лЛ’1֊п<7/ от

А
источника опорных сигналов (АЛ'и1.н - отклонение /-ого параметра). 
Наличие сигнала на выходе компараторов К,.......1<л снидетельстнует
об отклонении контролируемого параметра за допустимые пределы.

На рис. 2 показаны временные диаграммы изменения интеграль
ных значений параметров и самих параметров диагностируемого 
объекта. На участке ОА отклонения параметров находятся в поле 
допуска: .\'яУ<Д.¥ , и на выходе масштабного усилителя имеется

Г.

сигнал, пропорциональный х । Д.\'яУ</Л г. е. характеристика нахо-
о

дится в пределах (1), которая определяется выражением

V I /5).
Л— 1 . / 

!)

з на участке. АВ наблюдается отклонение параметров. Уровень прогно
зирования Л'уп определяеч предел. :> ня... немую величину суммарных 
от.-.. । окон и й и а ра метров.

Устройство диагностики ТСМП и предложенная методика дают 
гейм: жность оценить показатели надежности с применением диагнисти 
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рования нс с точки зрения результатов экспери медиальной обработки 
информации, а решения задач на ЭВМ и определи дня параметров, из
бегая.выполнения дорогостоящих экспериментов.
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