
с гидродинамическими, передачами (ГДП) в трансмиссия их условно делнт на две независимо колеблющиеся ч а ст и , расположенные до и после гидродинамической с в я з и , 'влияние которой учитывают статическими характеристиками, пренебрегая при этом динамическим взаимным их влиянием друг на д р у га . Вместе с тем рабочая жидкость обладает свойством упругости и способностью накопления потенциальной энергии, что позволяет зам енитъв расчетной схеме гидродинамическую связь эквивалентной упругоЙ с в я з ь ю ,к р у -  тильная ж есткость которой зависит от геометрических, силовых и кинематических парам етров.иреж ита работы ГДП и энергетических характеристик рабочей жвдкости, Полученная структура нелинейных дифференциальных уравнений второго порядка описывает динамику элементов одноступенчатых ГДП, является исходной пра c o -  ставлеш ш  их математической модели и обеспечивает решение ш ~  рокого крута-.Динамических задач при применении таких передач в силовых приводах АТС.УЖ  6 34 .03 .34ПРОЕКТИРОВАНИЕ СИСТЕМ УПРАВЛЕНИЯ АВТОПОЕЗДОВ C ИСПОЛЬЗОВАНИЕМ • • ■ ЭВМ ;_ ■A .B , Жуков, 0 .B . Петрович, А,И. Кирильчик. (Минск) \Разработан алгоритм программы расчета и выбора оптимальных конструктивных параметров систем управления длиннобазянх транспортных ср ед ств . Данный алгоритм позволяет сломощью средств вычислительной техники исследовать на стации проекти- . рования маневренные свойства автопоездов й определитьнагруж ен- нооть элеменТов привода. Апробавдя достоверности долученны храо- четных зависимостей проводилась при .определении параметров траектории движения лесовозного автопоезда M 3 -  509Д + ПСБ-9368 о , механической троссвой системой управления. Расхождения между' экспориментальнымии расчетными данншли не превыщают 1 0 $ , а “цри оцеш<е нагрукенности элементов привода -  1 8$. Проведенный на EC ЭВМ кинематический анализ работы тросовой системы управления шзволилоггределить рациональные параметры конструкций, обеспечивающие высо.кую маневренность и безопасность движения авт'опо- езда на поворотах.
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