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Badanie amortyzatoré6w na uniwersalnym stanowisku
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W artykule przedstawiono wyniki badan amortyzatorow przeprowadzone na uniwersalnym
urzadzeniu diagnostycznym do okreslenia stanu technicznego uktadu no$nego. Na urzadzeniu
tym byly przeprowadzane wcze$niej badania majace na celu wykrywanie uszkodzen (luzéw)
w uktadzie zawieszenia pojazdu samochodowego, ale moze stuzy¢ ono réwniez do badan stanu
technicznego amortyzatoréw. W artykule tym badania prowadzane sa dla kilku typéw wymu-
szen drgan platformy wibracyjnej urzadzenia diagnostycznego (innego niz wymuszenie pionowe
stosowane powszechnie w metodzie EUSAMA) dla uktadu nosnego z amortyzatorem dobrym
oraz niesprawnym, przy sprawnych pozostatych elementach zawieszenia. Wszystkie przepro-
wadzone badania maja na celu opracowanie uniwersalnego urzadzenia diagnostycznego, na kto-
rym bedzie mozliwe wykrycie luz6w w zawieszeniu oraz niesprawnego amortyzatora.

1. Wprowadzenie

Zaproponowane urzadzenie diagnostyczne (rys. 1+3) oraz metody badan opisano
wczesniej w [5]. Ponizej przedstawiono zasadnicze elementy prototypowego urzadze-
nia diagnostycznego oraz typy wymuszen kinematycznych (I + V).

Na stanowisku diagnostycznym (rys. 1+3) dla wymuszen II, III i IV (rys. 1) zo-
staty przeprowadzone badania amortyzator6w metoda EUSAMA, ktérej wskaznik
okresla ponizszy wzor:

W, = Famn | 100% (1)
stat
gdzie:

Wi — wskaznik EUSAMA,

Wg — the EUSAMA indicator,

F4nin — minimalny nacisk dynamiczny kota danej osi pojazdu na platforme urzadze-
nia podczas wybiegu urzadzenia (przy wytaczonym napedzie platformy),

F4nin — the minimal dynamic pressure of the wheel of vehicle axle on the platform
during extinct of the installation,

F.. — nacisk statyczny kota danej osi pojazdu na platforme urzadzenia,

F.. — static pressure of the wheel of vehicle on the platform.



292 Z. Pawelski, R. Michalak

Interpretacja wynikéw badan w powszechnie stosowanej metodzie EUSAMA
(wzér 1):

- Wg > 61% - kontakt dynamiczny kota z podtozem bardzo dobry (bardzo dobra

skutecznos¢ ttumienia),

-41% < Wg< 60% - dobra skutecznos¢ ttumienia,

-21% < Wg< 40% - $rednia skuteczno$¢ ttumienia,

- 1% < Wg< 20% - niedostateczna skuteczno$¢ ttumienia.

Przyktadowy wynik badan przebiegu sity pionowej na platformie uniwersalnego
urzadzenia diagnostycznego przedstawia rysunek 4, na podstawie ktérego mozna
oszacowac stan amortyzatorow wedtug metody EUSAMA.

Rys. 1. Schemat uniwersalnej platformy wibracyjnej:

1- silnik elektryczny o regulowanej predkosci obrotowej za pomoca falownika, 2- czujnik lase-
rowy do pomiaru chwilowych przemieszczen platformy, 3- czujnik sity do pomiaru chwilowych sit po-
przecznych, 4- czujnik sity do pomiaru chwilowych sit ,,pionowych”, 5- koto jezdne pojazdu badanego,

6- platforma ruchoma gérna, 7- platforma ruchoma dolna, I - punkt obrotu platformy zapewniajacy drga-
nia ,,pionowe” kota jezdnego, II, IIL, IV- punkt obrotu platformy zapewniajacy jednoczesnie drgania
pionowe oraz poziome kota jezdnego, V- punkt obrotu platformy zapewniajacy drgania ,,poziome” kota
jezdnego.

Fig. 1. Scheme of the universal vibratory platform:

1- electric engine with changing rotation speed, 2- laser sensor used to measure the temporary changing
of places of the vibratory platform, 3- force sensor used to measure the temporary cross forces, 4- force
sensor used to measure the temporary ‘vertical’ forces, 5- wheel of the research vehicle, 6- moving upper
research platform, 7- moving lower research platform, I — the rotating point of the research platform
providing the vertical vibrations of the wheel, II, IIL, IV — the rotating point of the research platform
providing in the same time the vertical vibrations also horizontal vibrations of the wheel, V- the rotating
point of the research platform providing the horizontal vibrations of the wheel.
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Rys. 2. Kinematyka uktadu z platforma wibracyjna:
F, — sita pozioma poprzeczna, F,, — sita pionowa (statyczne obciazenie pionowe danej osi pojaz-
du), F — sita mierzona przez czujnik (4), F,,” ,F,’— sity reakcji.
Fig. 2. Kinematics arrangement about the vibratory platform:
F, — horizontal force, F,, — vertical force, F — force measuring with the sensor number (4),
F,,’ ,F,’—reaction forces.

Rys. 3. Platforma wibracyjna stanowiska badawczego.
Fig. 3. The vibratory platform of research position.
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Rys. 4. Przyktadowy wynik badan sity pionowej na platformie urzadzenia diagnostycznego (typ wymu-
szenia II (rys. 1)).
Fig. 4. Exemplary research result of vertical strength on the platform of diagnostic installation (type of
extortion II (Fig. 1)).

2. Wyniki badan amortyzatoréw na stanowisku diagnostycznym
Wyniki badah amortyzatoréw dla typéw wymuszen kinematycznych (I1, ITI i IV,

rys. 1), réznych od wymuszenia pionowego stosowanego w metodzie EUSAMA
przedstawione sa na rysunkach 5+6.
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Wyniki dla sprawnego amortyzatora
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Rys. 5. Wskaznik EUSAMA kolejnych dziesigciu préb dla trzech typéw wymuszen (punkt obrotu plat-
formy IL, IITi IV (rys. 1)).
Fig. 5. The EUSAMA indicator of following ten tests for three types of extortions (point of rotation of the
platform II, III end IV (Fig. 1.)).

Po przeprowadzonych badaniach dla amortyzatora sprawnego (rys. 5), dla typu
wymuszenia I, IIT i IV, warto§¢ wskaznika EUSAMA mozna poréwna¢ do przyje-
tych norm wskaznika (Wg > 61% - bardzo dobra skuteczno$¢ ttumienia). Nalezy za-
uwazy¢, ze dla bardziej odbiegajacego typu wymuszenia drgan od typu wymuszenia
drgan pionowych, warto$¢ wskaznik EUSAMA wzrasta.
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Rys. 6. Wskaznik EUSAMA kolejnych dziesigciu préb dla trzech typéw wymuszen (punkt obrotu plat-
formy IL, IITi IV (rys. 1)).
Fig. 6. The EUSAMA indicator of following ten tests for three types of extortions (point of rotation of the
platform II, IIT end IV (Fig. 1.)).

Dla amortyzatora niesprawnego (rys. 6), dla typu wymuszenia I, warto$¢ wskaz-
nika EUSAMA mozna poréwna¢ do wartosci przyjetej dla metody EUSAMA (1% <
We< 20% - niedostateczna skutecznos¢ ttumienia, 21% < Wg < 40% - srednia sku-
tecznos$¢ tlumienia). Typ wymuszenia III i IV powoduja powstanie nieprawidlowej
warto$ci wskaznika EUSAMA, ktéra jest niezgodna z rzeczywistym stanem technicz-
nym amortyzatora badanego. Zatem te wymuszenia sg niewskazane do takich badan.
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3. Podsumowanie

Proponowane wymuszenia II, IIT i IV (rys. 1), zastosowano tutaj do badania
amortyzatorow, gdyz wymuszenia te okazaty si¢ najbardziej odpowiednie do okresle-
nia stanu technicznego zawieszenia oraz wskazania miejsca uszkodzenia w badanym
zawieszeniu pojazdu.

Badania amortyzatoréw na tym stanowisku diagnostycznym pozwalaja stwierdzic,
ze: mozliwe jest oszacowanie stanu technicznego amortyzatorow z wykorzystaniem
wymuszenia innego niz wymuszenie pionowe. Najlepszym typem wymuszenia
z trzech rozpatrywanych jest wymuszenie typu II, gdyz wartosci wskaznika
EUSAMA sa najbardziej zblizone do wartosci wskaznika dla rzeczywistego stanu
technicznego badanego amortyzatora.
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The research of shock absorbers on the universal installation to diagnose
the technical state of the bearing arrangement of the vehicle

Summary

In the article are presented the results of shock absorber researches that were taken on the universal
diagnostic installation to set the technical state of the bearing arrangement. This mechanism was used to
test the damages in the vehicle suspension, but also this installation can be used to test the technical state
of shock absorbers. In this article the researches are taken for different types of extortions of the vibratory
platform of the diagnostic installation (different than vertical extortion widely used in the EUSAMA
method) for the bearing arrangement with efficient and an inefficient shock absorber, with properly work-
ing the extant elements of suspension. The all researches that were taken will be used to create the univer-
sal diagnostic installation that will be able to detect the leeway in the vehicle suspension, also to reveal
the inefficient shock absorber.



