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ИССЛЕДОВАНИЕ ДИНАМИКИ ПРОЦЕССОРА

A irdel of processor with the calculation of vibrations Is sug-
gested. Basic parameters are set up. The mass of the supporting frame 
is reduced In i.3.

Разработка и создание различных типов процессоров 
требует установления комплекса параметров, причем имеется 

•в виду динамическое состояние машин.Последние работают в 
сложных природно-производственных условиях лесосек либо 

погрузочных пунктов.
Рассмотрим схему продольных колебаний процессора при 

движении по лесосеке (рисЛ).

Рис.1. Расчетная схема
Выбираем обобщенные координаты, характеоизующие поло-

жение системы при колебаниях. Наиболее удобна и адекватна 
для дальнейших ис:ледований следующая система обобщенных 
координат: К / , Z* , , где Н 1 ,2.г. - вертикаль-
ные перемещения соответствующих осей; </ii ,oQ - угловые 
перемещения масс Mj и М2 в продольной плоскости.

Таким образе*!,обобщенные координаты Z.1 , Я г , 
характеризуют продольно-угловые и вертикальные колебания
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масс Mj и Mg.

Подставляя выражения для кинетической, потенция чьной 
энергии и диссипативной функции в уравнение Лагранжа 2 
рода и выполняя несложные преобразования, получаем систе-
му четырех дифференциальных уравнений, описывающих коле-
бания процессора.

Из полученных четырех дифференциальных уравнений 
первые два описывают колебания процессора в продольной 
вертикальной плоскости. Уравнение (I) соответствует коле-
баниям трактора, а уравнение (2) - колебаниям прицепного 
модуля.

Динамические реакции на опорах:

d r n = f ? 1 -ас/, ;

d  Гл - ( 2 1  + 6 d i  - 9  г )  С  г +  U f  - 9 * )  >

cLr»f l = ( Z z - Q s ) C z  + ( 2 * - Я л ) К *  J .  .
d /Ъ -  ( Z i  L i  +dz  L s ) C 4 + ( Z i  ~£i.

где Of Гп , d T i  - динамические реакции передней и задней 

осей тягового модуля; d r „ fi , d r *  - динамические реакции 
оси прицепного технологического модуля.

Возмущение дороги задаем в виде неровности функцией

Q * - a . s H ( i - c o s ( u H f l y
где Г7 - высота неровности; Ш- — ^--- - частота возму-

щений; IX - скорость движения; L  - длина неровности.
Установлено, что при переезде неровностей появляются 

колебания масс всей машины. Максимальные значения переме-

г

шения соответствующих осей при рассматриваемой скорости 
ДВ  *ения составили: 0,0276 м, 0,0338 м, 0,0291 м. Ускоре-
ния соответствующих осей: 73,2 м/с2, 66,9 м/с2, 97,6 м/с2. 
Наибольшее значение динамических реакций имеет место на 
задней оси трактора.

Исследования рассматриваемой схемы продольных t "пе- 
баний процессора, полученные аналогичным путем, при реше-
нии дифференциальных уравнений второго порядка с помощью 
численных методов с применением ЛЭБМ показывают (рис.2), 
что при увеличении коэффициента сопротивления упругого 
элемента прицепа К4 и различных значениях жесткости пру-
жины прицепа С4 происходит уменьшение динамической ре-
акции упругого элемента прицепа йГш . Так, при жесткости
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=0 и коэффициенте сопротивления =0 динамические ре-
акции оси и упругого элемента прицепа составляют 84 кН и 
0 кН соответственно. При установлении пружины и аммортиза- 
тора в конструкцию прицепа с параметрами: жесткости =
= 10 кН/м и коэффициенте сопротивления К̂ = 50 кН/м проис-
ходит значительное уменьшение динамической реакции оси 
прицепа, которое составляет 62 кН, что на 22 кН меньше, чем 
без элементов подрессоривания. Максимальные значения пере-
мещения оси прицепа уменьшаются примерно на I см, что 
уменьшает акглитуду колебаний прицепа. Это дает возмож-
ность уменьшить несущие части рамы технологического при-
цепного модуля в 1,3 раза.
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’ ИЗМЕНЕНИЕ ЭКСПЛУАТАЦИОННЫХ ПОКАЗАТЕЛЕЙ АВТОМОБИЛЬНЫХ
ДОРОГ

Results engineering tests of forest roads experiniaent parts with 
the waste tuats are examined in the paper. The influence of heat Insa- 
lator coats on the base of hydraulisis lignin on the strength proper-
ties of nonrigid pavements depending on the coat places is Shown

Состояние автомобильных дорог хграктеризуется различ-


