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էլեկտրադինամիկական օժանդակ արգելակային 
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ՄՈԴԵԼԱՎՈՐՄԱՆ ԵՂԱՆԱԿՈՎ

Մոդելավորման եղանակով գնահատվել են էլեկտրադինամիկական ՕԱՀ-ի աշխա­
տանքի արդյունավետությունը բնութագրող ցուցանիշները:

Առանցքային բառեր, դանդաղեցում, արգելակման ժամանակ, արգելակման ճանա­
պարհ, դանդաղեցուցչի աստիճան, արգելակման սկզբնական արագություն:

Օժանդակ արգելակային համակարգերի (ՕԱՀ) աշխատանքի արդյունավետու­
թյան գնահատման չափանիշներից են ՕԱՀ-ով արգելակման ռեժիմում առանց 
աշխատանքային արգելակային մեխանիզմների կիրառման ավտոմոբիլի ընթացքի 
դանդաղեցումը, արգելակման ճանապարհն ու ժամանակը: ԳՕՍՏ 25478-Ց1 պետա­
կան ստանդարտի [1] համաձայն' ՕԱՀ-ն, առանց աշխատանքային արգելակային 
համակարգի օգտագործման 6 կմ երկարությամբ ու 7% թեքությամբ վայրէջքում 
պետք է ապահովի շարժակազմի 30±5 հաստատուն արագություն: ՕԱՀ-ով ար­
գելակման ռեժիմում արգելակման ճանապարհն այն հատվածն է, որն անցնելու դեպ­
քում շարժակազմի արգելակման սկզբնական արագությունը նվազում ու հասնում է 
տրված վերջնական արագությանը: Այս պարամետրերը, ինչպես նաև դանդաղեցումը 
կարելի է որոշել հ/!Յէ13ե/Տյրոս1յո1< միջավայրում իրականացված մոդելավորմանը:

Քանի որ, ավտոմոբիլի արգելակման արդյունավետության վրա ազդող բազմա­
թիվ գործոնների ազդեցությունն անհնար է լիարժեքորեն հաշվի առնել, մաթեմատի­
կական մոդելավորման ժամանակ կատարվել են մի շարք ընդունելություններ: 
Դիտարկվել է ավտոտրանսպորտային միջոցի (ԱՏՄ) շարժումը վայրէջքով, որտեղ 
արգելակումը կատարվում է միայն ՕԱՀ-ով և այդ ռեժիմում քարշիչ ուժը բացա­
կայում է: Ավտոմոբիլը շարժվել է ուղիղ փոխանցումով:

Մոդելը կազմված է հետևյալ հավասարումներով.
. Ժ¥
պա ՜ ~(^դ + Ղդ )» 

ժէ

= քք + + + •

₽սդ=ճ7¥:

Նշված հավասարումներում ₽ք-ը գլորման դիմադրության ուժն է, որը որոշվում է 

Րք = Օօօտօվք0+ճք¥2) արտահայտությամբ, Րվ-ը վերելքի հաղթահարման ուժն է 

(վայրէջքի ժամանակ ունի բացասական արժեք) և որոշվում է ₽վ=0տտօ 

արտահայտությամբ, ₽„-ն օդային միջավայրի դիմադրության ուժն է, որը որոշվում 
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Է ₽.*=ճ.ք¥: բանաձևով, ₽ս„-ն՜ տանող անիվներին առբերված շփման 

գումարային ուժը՜ որոշվում է ?տ=?„օ + 1<տ\՜ բանաձևով, Բ^-ն՜ տանող 
անիվներին առբերված տրանսմիսիայի շփման ուժերի համազորը, որը 
համեմատական է շարժման արագությանը, և որի արժեքները հայտնի են [2]. ևտ-ն 
գործակից է, որը հաշվի է առնում այդ շփման ուժերի կախվածությունը շարժման 
արագությունից, չափվում է Նվրկ/մ-ո\[. ք0 ֊ն գլորման դիմադրության գործակցի 
մեծությունն է շարժման փոքր արագությունների դեպքում և կախված է տվյալ անվի 
տիպից, ճք-ը գործակից է, որը հաշվի է առնում գլորման դիմադրության գործակցի 
կախվածությունը շարժման արագությունից, չափողականությունն է՛ վր1ք/ժ՝. Օ-ն 
ԱՏՄ-ի կշիռն է, Ն, օւ-ն վայրէջքի թեքության անկյունն է, 1Հ,-ն շրջհոսի գործակիցն է 

և որոշվում է ճշ=0.625(\ արտահայտությամբ: ֊ը աէրոդինամիկական 
դիմադրության գործակիցն է, ₽-ը ԱՏՄ-ի ճակատային դիմադրության գործակիցն է 
և որոշվում է հետևյալ բանաձևով, ք = Ըթ[լյ4է1 ֊0.9ր)8հ + 0.9ր8ոարո3է], Օր-ը ԱՏՄ-ի 

ճակատային մակերեսի գործակիցն է,Մհ-ն և 8ե-ն համապատասխանաբար. ԱՏՄ-ի 
բարձրությունը և լայնությունն են, մ, 8-ն’ անվադողի լայնությունը, մ, ր-ը' անվի 
շառավիղը, մ, ոաա3)է-ը' մեկ սռնու վրա անվադողերի առավելագույն քանակը. 8պտ- 
ն ԱՏՄ-ի համընթաց շարժման ժամանակ նրա պտտվող զանգվածների իներցիան 
հաշվի առնող գործակիցը, որը որոշվում է 8^ = 1 + Ոլս\ա արտահայտությամբ, 

ար՜
/ա-ն՜ անվի իներցիայի մոմենտը իր պտտման առանցքի նկատմամբ, ,4-ն' տվյալ 
ԱՏՄ-ի համար տվյալ արգելակ դանդաղեցուցիչի համեմատականության 
գործակիցը: Կոնկրետ մեր խնդրում ձ = 560, ոա-ն ԱՏՄ-ի անիվների քանակն է 

(ո=4): Մնացած բոլոր արժեքները (Բ1ոՕ,ճ1ո,քօ^ր բերված են (2]-ում:
Մեր օրինակի համար 6=35 Կն (ԳԱԶ 2705 ավտոմոբիլ):

Կազմված մոդելը հնարավորություն է տալիս դիտարկել ավտոմոբիլի 
շարժումը վայրէջքում ՕԱՅ-ով և առանց դրա կիրառման ու հաշվի է առնում ինչպես 
վայրէջքի սկգբնապահին ԱՏՄ-ի տարբեր արագությունները, այնպես էլ 
ճանապարհային տարբեր պայմաններ (վայրէջք, հորիզոնական տեղամաս, վերելք):

Մաթեմատիկական մոդելի ընդհանուր բլոկ-դիագրամային տեսքը Տյրոսհոհ 
միջավայրում բերված է նկ. 1-ում [3]:

Մոդելավորման արդյունքում ստացված պարամետրերը բերված են 
գրաֆիկների ձևով (նկ. 2): Հաշվարկների ելակետային պայմանը 7% թեքությամբ 
վայրէջքով սկզբնական 60 կմ/ժ արագությամբ շարժվող ավտոմոբիլի արգելակումն 
է միայն ՕԱՀ-ով: Ընդ որում' արգելակումից հետո արագությունը նվազել է մինչև 30 
կմ/ժ, այնուհետև անջատվել է և միացվել է այն դեպքում, երբ արագությունը 
գերազանցում է տրված վերին սահմանային արժեքը (30+5=35 կմ/ժ)'-
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Նկ. 1. ՕԱՀ-ով ԱՏՄ-ի շարժման մոդելի ծրագրային իրականացումը №8է13ե/Տ!րոս1ւո1< 
միջավայրում

Նկ. 2. Մոդելավորման արդյունքները գրաֆիկորեն

Գրաֆիկների վերլուծության հիման վրա կարելի է նշել, որ 7% թեքությամբ 
վայրէջքում ԱՏՄ-ի սկզբնական 60 ^/^արագությունը մինչև 30 ^/(/նվազեցնելու և 
այն 30±5 կմ/ժ սահմաններում պահելու համար անհրաժեշտ առավելագույն 
արգելակային ուժը պետք է լինի 2190 Ն, որի դեպքում արգելակման ժամանակը 
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կազմել է 19 վ, առավելագույն դանդաղեցումը՜ 1.3 մ'ւք. իսկ ճանապարհը՜ 200 մ.
Մոդելավորման արդյունքները ցույց են տալիս որ. էլեկտրադինամիկական 

օժանդակ արգելակային համակարգի արդյունավետությունը բավարարում է նշված 
ստանդարտի պահանջներին՝.
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Г.С. ЕРИЦЯН, К.К. САЯДЯН

ОЦЕНКА ПОКАЗАТЕЛЕЙ ЭФФЕКТИВНОСТИ РАБОТЫ 
ЭЛЕКТРОДИНАМИЧЕСКОЙ ВСПОМОГАТЕЛЬНОЙ ТОРМОЗНОЙ СИСТЕМЫ 

ПУТЕМ МАТЕМАТИЧЕСКОГО МОДЕЛИРОВАНИЯ

Путем моделирования произведена оценка показателей, характери­
зующих эффективность работы электродинамической вспомогательной 
тормозной системы.

Ключевые слова: замедление, тормозное время, тормозной путь, 
степень замедлителя, начальная скорость торможения.

G.S. YERITSYAN, К.К. SAYADYAN

ESTIMATION OF ELECTRODYNAMIC AUXILIARY BRAKE SYSTEM OF 
OVERALL PERFORMANCE PARAMETERS BY MATHEMATICAL MODELLING

By modelling the estimation of the parameters describing the overall performance 
of electrodynamic auxiliary brake system is made.

Keywords, retarding, duration of braking, braking path, level of retarder, initial 
speed of braking.
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