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Modulio tikslas

Suteikti i§samias zinias apie transporto priemoniy dinaminius procesus, jy ypatumus, problemas, iSugdyti gebéjimus suprasti vykstancius fizinius
procesus, juos matematiskai apraSyti, mokéti pasirinkti sprendimo metodus.

Modulio tikslas (angly kalba)

To provide detailed knowlegde about vehicle dynamics proceses, problems, their characteristics, mathematical modelling, to develop skilss to
understand the physicals processes occuring in them are described mathematically and to choose solution met

Suteikiamos Zinios ir gebéjimai

Suteikiamos Zinios apie transporto priemoniy dinaminius procesus, jvertinant netiesiSkumus bei gebéti sukurti dinaminiy procesy matematinius
modelis ir atlikti dinaminiy procesy tyrimus.

Suteikiamos Zinios ir gebéjimai (angly kalba)

Provided knowledge about vehicle dynamic processes, taking into account non-linearities and be able to create a mathematical model of dynamic
processes and make dynamic processes.

Modulio anotacija

Transporto priemoné (TP) nagrinéjama kaip sudétinga dinaminé sistema, kurig sudaro kieti ir deformuojami tarpusavyje sujungti netiesiniais fiziniais
(mechaniniai, hidrauliniai, pneumatiniai ir elektriniai) rySiais. Nagrinéjami sausumos, vandens ir oro transporto priemoniy (automobiliai, ratiniai
traktoriai, lokomotyvai, vagonai, vagonai-cisternos, laivai, léktuvai ir kt) dinaminiai procesai. TP dinaminiai procesai apraSomi netiesinémis
diferencialinémis lygtimis. Keliy nelygumy charakteristikos. Raty sgveikos su kelio pavir§iumi teorijos. TP rato matematiniai modeliai.
Deformuojamo rato matematinis modelis panaudojant BEM, jvertinant padangos dinaminius, hidrodinaminius ir termodinaminius procesus. Rato
saveikos su vandens sluoksniu esanc¢io ant kelio pavirSiaus (akvaplanavimas, Reinoldso lygtis). TP svyravimai priverstiniai ir stochastiniai
svyravimai, komfortabilumas. TP judéjimo stabilumas, stabilumo analiz¢ ir stabilumo zony tyrimas. TP stabdymo proceso dinamika. Lapunovo
ekspon

Modulio anotacija (angly kalba)

The vehicle considered as a complex dynamic system consisting of rigid and deformable bodies that are interconnected nonlinear physical
(mechanical, hydraulic, pneumatic and electrical) connections. Analyzed the land, water and air vehicles (cars, wheeled tractors, locomotives, wagons,
tank wagons, boats, airplanes, etc.) dynamic processes. Vehicle dynamic processes described by nonlinear differential equations. Road roughness
characteristics. Wheel interaction with the road surface theories. The vehicle wheel mathematical models, their comparison and analysis. Deformable
wheel mathematical model using the FEM for evaluating the tire dynamic, thermodynamic and hydrodynamic processes. Wheel interaction with a
layer of water on the road surface (aquaplaning, Reynolds equation). The vehicle stochastic vibrations, comfort. Stability of vehicles, the stability
analysis and stability Investigation zones. The vehicle anti-lock braking system (ABS) mathematical models. Dynamics of vehicle brak
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Savarankisko darbo turinys

Sav. darbo apimtis vienai uzduociai

Uzduociy skaiius

1§ viso valandy

Uzduoties pavadinimas - Priimta
Reézis NLS) | 1(S) I(T) | NL(D) NL(S) | I(S) I(T) | NL(T) [ NL(S) | I(S) I(T) | NL(T)
Baigiamasis egzaminas 40-160 60 1 60
Kitos savarankiskos studijos 1-200 76 1 76
Pasirengimas atsiskaitymui 16-40 40 1 40
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Modulio kodas Kreditai Atsiskaitymo forma
Fakultetas Katedra B,A,M,1,D Modulio Nr.* 18 viso: 18 jy: KD, KS, KP I,EL, E2, E, BE,BD, TD, A KD, KS, KP
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Paskaity temy sarasas

Valandy skaicius

Temos (darbo) pavadinimas

NL(S)| I(S) | I(S) [NL(T)
1. Transporto priemongs, pagrindinés sistemos, sistemose vykstantys fiziniai reiskiniai 4
(Gyroskopinis efektas, akvaplanavimas, hidrodinaminio pleiSto efektas, hidraulinis
2. Transporto priemoné - yra netiesiné dinaminé sistema. Faziné erdve, atraktoriai. 4
Chaotinés sistemos samprata. Netiesinés dinaminés sistemos charakteristikos (tamprumo
3. Kietyjy kiiny kontaktas. Kontakto zonos nustatymas. Kontakto jégy matematiniai 2
modeliai.
4. Trinties jéga. Santykinis slydimas, sankibio koeficientas. Trinties jégy matematiniai 4
modeliai.
5. Keliy nelygumy charakteristikos bei jy matematinis modeliavimas. 2
6. Padangy modeliai (Lugre, Paceikos, HSRI, Dugofo, elastingos padangos modeliai). 3
7. Gelezinkelio asiracio saveikos su bégiu teorijos (Herco ir Kalkerio teorija, Euristinis 3
netiesinis modelis, Miulerio modelis).
8. Skyscio ir deformuojamo kiino sgveika. Reinoldso lygtis. Slégio pasiskirstymas 4
kontakte. Akvaplanavimo reiskinys.
9. Kietojo kiino padétis erdvéje. Postikio kampai (Kardano, Oilerio kampai). Postikio 4
matrica.
10. Transporto priemonés dinaminis modelis. 3
11. Transporto priemonés judéjimo lygciy uzraSymo metodai (Antrasis Niutono metodas, 3
Lagranzo pirmojo ir antrojo laipsnio lygtys, Hamiltono principas.
12. Netiesinés dinaminés sistemos linearizavimas. Tikrinés reik§més ir vektoriai. 4
Dinaminés sistemos stabilumas. Stabilumo samprata. Liapunovo funkcija, Liapunovo
13. Netiesinés dinaminés sistemos tyrimo metodai (Harmoninés linearizacijos metodas, 4
Harmoniné analizé, Harmoninio balanso metodas)
14. Netiesiniy dinamikos lygc¢iy sprendimo metodai. 2




15. Transporto priemonés stacionaris atsitiktiniai virpesiai.

IS viso: | 48
Pratyby temy saraSas
Valandy skaicius
Temos (darbo) pavadinimas
NLES) | I(S) | I(S) |NL(T)
1. Keliy nelygumy charakteristiky matematinis modeliavimas 2
2. Kiety kiiny dinamika, jvertinant kiiny kontaktg. 2
3. Trinties jégy modeliavimas, rato ir kelio sgveika. 2
4. Padangy modeliy (Lugre, Paceikos, HSRI, Dugofo, elastingos padangos modeliai) 2
taikymas.
5. Gelezinkelio aSiracio sgveikos su bégiu teorijy (Herco ir Kalkerio teorija, Euristinis 2
netiesinis modelis, Miulerio modelis) taikymas.
6. Akvaplanavimo reiskinio modeliavimas (Reinoldso lygtis. Slégio pasiskirstymas 2
kontakte).
7. Dinaminés sistemos stabilumo tyrimas. 2
8. Netiesinés dinamings sistemos tyrimas naudojant (Harmoninés linearizacijos metodas, 2
Harmoniné analizé, Harmoninio balanso metodas).
9. Transporto priemongs stacionarts atsitiktiniai virpesiai. 2
IS viso: | 18
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