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1 REALIZARE, EXPERIMEN T I R i DEMONGSURAREONALI TAT

DISPOZITIV PENTRU TMBUNI T I ‘HI RERWT P 'H MERSULUI

In cazul amortizoarelopasivede ti p hidraulic for Sa de
deplasare, deci este propor Sionalt cu frecve
“n jurul punctul ui de echidlei brsci (| @adGn ees pnam 4 ) t,
st fie mare. Valoarea mare a for Sei de amort
cazul vagoanel or de pasageri. Pe de altt pa
mer sul piotk produce deraarrpyt édar Sla fdiee asnob t v a
frecvenSei schtzute a mikctktridi

AvOnd "n vedere neajunsurile prezentate |

preferate amortizoare de tip pasiv cuchee. Spre deosebire de amortizoarele hidraulice, la
amortizoarele cu frecare forSa de amorti zar e
Acl asicto a amortizoarelor cu frecare ftou Sa
depl asarea (Ki cu viteza). Astfel, soluSia c
amortizare pentru deplasarea maximk a vagonu

Pornind de la cele prezentate mai sus in cadrul acesteietap f ost pr oi ect a

un dispozitiv de amortizare a mikKckri.i de KE
confortului pasagerilor ki calittSii mersulu
deosehie de variantele Aclasiceo ale acestui t
prestabilitkt cu depl asarea. Aceastt sol uSi
aplicaSiei. Astfel, " n caraklkeaagearelropuide,c
de amortizare st creasct propor Sional cu der
amortizare “npiedickt crekxterea deplastrii, |
jurulpunct ul ui de echilibru. Prin aceastt comp
deplastril orsenaval,odriemm t@nasut or depl astri, K
mer sul ui deoarece forSa de falmpktkaaurei cr ekt e
SoluSia propust presupune 0o construcSie
ti mpul funcSionktrii amortizorului (" n timp r
K i control este nejesondmcatkidi hupaS8S8iconal (e
redust ki necesitt surse de energie exterio
amortizare inovator, de tip pasiv, care st
ded asarea relativt a Apistonului o “n raport
variaSie a for$Sei de amortizare nu poate fi

A = X 1
&) @3) /4' 3\

® , (2) \1
e ll / ﬂz/ .

///// / / 7 %’
..\

BRI /
mEN % 7%
Fig. 1.1 Schema funcSionalt a an
Aceastt |l ege de variaSie a forSei de amor:
plane (poz.1v. figura 1.1) care controlezt vaBoare
Control ul for Sei nor mal Ralpawe( proea ArcAez.asi€ucgir i n
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deplasarea relativt dintre Apistonul o (poz.
val oarea for Sei nor male pe cupla de frecare
Amortizorul desds mai sus a fost realizat la S.C. SOFTRONIC S.A. Craiova (partener 1 in
cadr ul proiectul ui) K i a fost testat pe st a
SOFTRONIC S.A. " n aceastt etapt proiectul u
Intat@ aspecte de la Bestasea anortizorul@ eudrecare pe stand.

- — =

I n figurile

frecare

Traductor
deplasare

Figura 1.2 Vedere Figura 1.3 Schema de testare a amortizorului
I n ur ma testelor K i a prelucrtr-au dbSeh
caracteristifoiil@eéplafaren ¢ 8i @amalre i zor ul ui cu fre

progr ®@mastf el

de

caracteri tincf igutrea dr ez erstt

n timp pentru deplasarea ki forSa corespunz
Bl A A /
— /1 / [ /|
o A I /UL
o | 3‘\,/‘ ‘ \/ \ \’ \ “’\,// \
| /\“‘“ "/\\‘ AR %
l:g—- ‘\ ‘\\ \\\[ {
ri? \‘\ \ | “u‘ \‘
Jome ™ \ \l \l \
i \| \| \ \
U ) \ | ‘ = == == ==
Figura 1.4 Istoria in timpeplasarex if or St Figura 1.5 Caracteristida o r- d¢plasare
Din analiza diagramelorde maiguoot f i trase urmkbtoarel e cc¢
T forSa este variabilt cu deplasarea ceeace
f caracteristica este asimetrict at ©OAcdadttt
asimetrie poate st aapsairmietcra cuer naa rcea mae i p rpel | auncer
realizarea for Sei maxi me necesare, solu$Sia a
din cele dout feS$Se ale camei Aceastt solu$Si
Unal t factor de influenSt a simetrieil este
palpator.
T asimetria apare Ki “n varia$Sia n timp a

asimetrie se poate explica prin geometriasufg&a camei Ki genereazt c

Din analiza “"nregistritriloauvediedemnmPiadti z
schi mbarea sensului de mikcar e, n ochiurile

Avand in vedere rezultateleo zi t i ve obSinute n ti mpul t
variaSia for Sei de amortizare este control
SOFTRONIC S.A. intenSionezt st continue dezv
u mbrind “nlocuirea amortizorilor hidr.aulici
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2 DEMONSTRARE FUNCTIONAL I TATE k1 UDISBROZITI¥ DEEPRELUA RE
A ENERGIEI DE IMPACT CU FLUID MAGNETOREOL OGIC

Dispozitivul de preluare a energiei de impact loudf magnetoreologic (MR) a fost proiectat

W verificat func™ onal, for mal, n etapa 04/
sistemul ul aut omat , semiacti v, de preluare

elementd execuSie dispozitivul de preluare a ¢
controllerula f os't real i zAdunocw adopmlhlacmitdeéert i Xi dou
dout etaje funcSionale di atiareat € :powen €t dajn rfa
etaj reprezentat de actuatorul hidraulic (poe.2i | i ndr ul h i gistoau).l i ¢ Ki p

Figura 2.1 Dispozitiv de preluar

8 N
V\VA/I }\‘V/ H‘ |l
V//j \J%W A
o/ AN
6 5 4 3 2 1
Figura 2.2 Dispozitiv cu fluid MR
Di spozitivul de preluare ki disipare a en

"n dout secvenSe distincte de ac™Hi onar e

- n pri maswpawe ndGibkspozitivul ui cu fluid MF

scaunul 1 ki Sbeo¢ant vpei ppza constructivi r
obSine prin alimentarea el ectpoi &).Blocarealsupdpei are i
ca efect rigidizarea actuatoruladt ha dtreautlr a&n
intermediul actwuatorului hidraulic ckttre cam

ca energie elastictkt prin comprimarea aerul ui
aer presiunea atinge olva a r e gdnraeest momerantroller-ul c o ma dispdzitivulcu fluid
MR (anuleazt alimentarea electrickt a bobinei

-a doua secvenSt de funcSionare fouiudpMB. cu
La anularea curentul ui de alimentare a disp
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presiunea din camera cu aer “ncepe st se des
1 " n fig 2.2) HKierssupa&Sptul( peeza.l i &)at Frliun diun h
“n spatele pistonul ui 4 (fig. 2. 1) p ¥itezaideS © n ¢
destindere a aerul ui din camera 1 steeviazernste d
realizeazt prin blocarea deplastrii supapei
bobi nei 6 (fig. 2.2) . Bl ocarea deplastrii S L
scade sub o anumn tac esaatl omame ptr esecramsul.edzt al

cu fluid MR iar arcul 3 (fig. 2.2) readuce supapa pe scaunul 1. Cand supapa inchide curgerea lichidult
hidraulic ( estcentrolekutlzlad &¢h gpaez ts cawmgpa pe pozi $
bobinei6l n acest moment sistemul este pregttit p

Figura 2.3 Testarea dispozitivului de

Verificarea perfor man Hel are sffurkecu'Hiacd naa |l ec u( w
pe un ctrucior fi x, i mpactul fiind realizat
surprins moment ul i ni HHdbubhl ctmparcoafltaei auFagp
de 1.5 t, viteza in momentul impactului fiind de cca 4m/s.

I n timpul -dawmcéncegiborat: urf ok Sar dHEasgiearpaan
cilindrul ui 2 (fig. 2.1) "'nn caanmeraa cau axer KIi.
di spozitivul ui (depl asarea cilindrul ui 2 Ki

] wm_ St T | 7o | Pt TS| i Ot

€ Magneimssogicn | Pt 208 Wz

Figura 2.4 VariaSia mtrimilo

Cu toate ct energia de i mpact gal micnperdre | e
capacitatea dispozitivul ui de preluare Ki di
din analiza diagramel or di figura 2.4 se o0b
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s

deschide supapa dispozitivuluiMR. Eger a di si patt de di spozitiwv
2.4 este de aproximativ 23358 J.

AvOnd "n vedere rezultatele obSinute cons
de i mpact CuU un sistem aut omat s e mi &arterienal c u
beneficiar Softronic Craioviapdourmiri e ziviop It

-ca dispozitiv tampon care st echipeze | oc
-<ca dispozitiv de ansorb™ e a energiei de
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3 BREVETARE SOLUHI I

Cele dout dispoziti gemerap meZ e nctearteer i madie sburs
inregistrate la OSIM

L. Numkr de "~ nre@d&G& acwe tOISHIMulA/ Supapt de
controlate cu un dispozitiv cu fluid MR.
Revendicbri

9 Utilizarea fluidului MR pentru controlul unei supape de senar e contr ol eaz
hidraulic;

T Solu$Sia constructivkt a supapei de sens <cu

2. Numtr de ~ nr €0086% du rtittulrDespoz@i® teMamoktizare cu frecare
abil t

vari dupt o | ege programatt.
Revendictri

T SoluSiaveoasamoactizorului cu frecare care
de frecare;

T Utilizarea camei profilate pentru prograrm
f Utilizarea unei came cu dout s au gmanplexmul t
de variaSie a for$Sei de frecare.
3. Numtr de " nregistrare OSIM A/ 00870 cu

destinat prelubkridi Ki disiptridi energiei de
Revendicktri

T Sol winstructi vt -actsiisteenupuouel same Ki di s
dezvoltatt | a ciocnirea vehiculelor de ca
f Utilizarea unui di spozitiv cu fl ui-actvdR pe
preluare ki ideiimpacbare a energi e

Schema func$Sional t ki | ogica de control a si

impact.
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4 EXPERI MENTARI MODEL FUNCTI ONAL DE ASI STE
OPERATIONALA A VIBRATIILOR PE STRUCTURA LOCOMOTIVElI CU
EVALUAREA SOLICI TARILOR LA LOCUL DE MONT AJ A PRINCIPALELOR
ECHI PAMENTEO

Anali za operaSionalt reprezintt procedur :
structuri pe baza datel or experi mentale ob$S
condi Se if Wma @i alnar e sau de interac$Siune Ccu me
"n diferite puncte ale structuri.i i ar semnat
geometri c, at©t “n timp Iciczt kdp draa diiofnearlitt es ef
vibra™i il or “n puncte ale structurii “n care

Model ul mat emati c ob™ nut prin analiza op
modale,find si mi |l ar cu model ul mat emati c ob™Hi nut

Anali za operaHi onalt Il ucreazt c-ulPA8) Hare nun
reprezintt attospé¢at rctazam e & ¢ fcaéimdadeazgull semnalului
mt sur atfazdsenibtlulide referin™Ht. Cn apr o speetreleRAST r e
au acel eaHi caracteristici ca FRF, iar proc:
f unlaor™AS. Di fi cul trke'di asmuonrtt i “znk re v gl ukh din ace
utilizeazt mai mult pentru investigarea st¢tr
nu au putut fi determinate.

Model ul func™i onal de ASistvéemr a#ntrar ap
| ocomotivei 6 include: PiIr € t emachel iseopf at rweatreel ode d
identifi #ar anmmdaHIMo dsetl rud c tfwmal™ .onal a fost g

nu va mai fi prezentat in cadnotezentei etape.

In cadrul prezentei etape au fost realizate p e r i manalizfopie r @éHi onal £ &
pe structuralocomotivei electrice LEMA 22Ex per i ment tr i | ein itarvaldl o st
17- 20.05.2016e Inelul Mare din cadriTentrului de Testari Feroviafet u comefarm figurad.l.

Fig.41. Aplicarea analizei opera™ onale | a |
Invedeream pl i cLri i anal deter mpektaiH ohanéev dHn Ha
propri.i d comativiei LEEMABG080kVY d fest elaborat modelul geometriccat e st e i a

cum estaeprezentat in figurd.2. Deoarece prioritar Nt er eseazt modur ful e d
nuau fost model a™Hi geometric pere™H i Hi tavan


http://conferinte.club-feroviar.ro/infra2009/Prezentari/Dinu_Dragan.pdf
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Fig.42Model ul geometric al Hasiului | ocomoti v

ML s u rratrsepau vibsatolius-a efectuap e t r e i di r e c "Hongitudinal e r t
Horizontalt r ansversal, utiliz©nd wun si ng42).Pynaetec t
de mbLsurare au Bostunguupédteceoue Hod¢ er da, p
efectudndese succesiv pe fiecare lonjeron Au f ost ef ect ua tpenctepet®i) r L r
r e f e vertical Hantal cabinal, stangapctl05, V, OL, OT, frontal cabinal, stangapct2, V, OL,

OT, deasupra boghili, stangapctl3, V, OL, OT, mijloc, stangapct7, V, OL, OT, deasupra boghiu
2, stangapcts4, V, OL, OT, frontal cabina2, stangapctl05, r e f e verticalHitontal cabinal,
stangapctl101, V, OL, OT,frontal cabinal, dreaptapctl20, V, OL, OT,deasupra boghii, drepta
pct28, V, OL, OT, mijloc, dreaptapcts, V, OL, OT, deasupra boghiB, dreaptapctt7, V, OL, OT,
frontal cabina2, dreapta

Anal i za o paefecudticloprograni@DS LEMA .ReflexExport realizat special

pentru aceAuwsfdste f gltiua@ad ®i é nregi strbri pe dur at
de 100km/ h, 120km/ i n140kmigh sHa L& 6 O eméeth etc t vk
predominantgentruc i r cul a™Hi a pe calea feratt, se situ

in figura 4.3 este reprezentat panel de validare al programului ODS_RES, in garteaa p t t
fiind reprezentat modelul geometric, iar in padetr ©fiing teprezentat un spectru de f.r ec v

! o i e Deflection Shape: 1100000 Ha 1052 = [ Al Fieed [ @
m/Ns?) Cwsorvd| (GBI o+ a X . WO GO0, »@UY il RN, B RS = o v S
X: 13.000
i Y: 0.177 1 100
876
7% H
625
50
378

2
26
AV 126

1.6 .

0
128
=26
=376
50
-62.6

.76 H

-87.5

&

-100

Fig. 4.3. Panelde validare al programului ODS
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Dupt validarea “"nregistritrilor se procede
ti mp Hi frecven ™Ht. Ani ma’'Hi a

sealeabht zendstur a
vibratoriu,punctdepent ru care, “~n-atrmpluli zabncewbsburiair gan

fiind animate prin interpolardai n ipaurntc tae |l or adi acente mbsurate

in figurile 4.47 4.16 este prezentdla s i ul | ocomot i vei L Evdduri 600
propri de vibraH e dibh. 3iamedni W0 Had.e frecven'Ht

Fig. 4.4. Mod de vibraWi5Hz | a frecven™a de

T — e M
Fig.45 Mod de vi br alHi6?2Hz Mad ddtorsunev e n "Ha d e

Fig. 4.6. Mod de vibra'ii la frecven™a de 12.87H
Din analiza modul ui de vi bra'Hi i de | a 5.
locomotiveinuafoster ect "~ mpeseemsiadtdi n partea st oOngt
dec®©t celelalte. Mod de vi br a'i i de | a frecv
de vi br a'™i i de | a frecven™Ha de 12.87Hz fiind
Se noenmneldizt faptul ct | a efectuarea "~ ncercl
determinarea caracteristicilor de elasticitatesalgpensiei locomotivédi ni ci nu au f o

arcurile suspensiei secundare (a se vedea pct.5)
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5 DEMONSTRARE FUNCTI ONALI TWATELKTATE ﬁSIM$$URMri]IDE
ANALIZ I PENTRU DETERMINAREA PERFORMANHELOR DINAMICE nl
ANALI ZA CALI RSHLUI ME

51 Documentede ref eri n’Ht

U SR EN 14363, Decembrie 2007, Apl i caSstcilorf er c
de comportare dinamict al e MemicciuldedloaSifer
U0 UIC 518, October 2005, Testing and approval of railway vehicles from the point of view of their
dynamic behaviour Safety- Track fatigue- Ride quality
5.2 Metoda demt s u r’Bhanatizt pentru determinarea performan’®ll or di nami c e
cal it &£™Hi i mer sul ui

Toate vehiculele noi sau modificate trebuie verificate cu privire la caracteristicile lor
dinamiceVer i fi carea se poat e deiffeecrtiutae “dne c andcreurlc ta

U Tncerd rcomplet in cale care see f e c t pera pnhologaei ni Si al £t sau o

domeni ul ui de omol ogar e, necesi t©O©nd efect u:
0 Tncerd rpiaregncalépentruogt i ndere a domeni ul ui de o mi
redus de " ncerckbtri

Incerdrile in cale, complete sau (Bate, pot fi realizate prin ddmetode diferite:

metodanormat de nmtsurare;
U metoda simplificatt de ntsurare.

»

Sisteruld e mitHawmmtbentru deter mi nar eaddampad fi zrama
mersuluyj el aborat "~ n cadrul prezentei cercetdbtri,
prin metoédnormaktd e mbisur are, Hi este amindogasah inli Sl al
extinderea domeniului de omologagentru vehiculee osii sau pdoghiuri Incerdrile in cale
el aborate ~ n pr eectaatetcanform enetadei oodrmlg desmarkls e al i ni a
prevederileSR EN 14363 cuprindevaluarea dupcriterii de:

U sigurarg a circulégei;

U solicitare a ¢&ii;

U calitate de mers a vehiculului.

5.2.1 ML r i maluareevaleri de ntsurare ®dvalori limitk
5.2.1.1 Mtrimi de evaluare

Mtrimile de evaluare ale comphrii dinamice sunt fie Asurate direct, fisunt derivate din
al$parametrii rhsurep Acestea se utilizedda evaluarea inter&onii dintre vehiculHcaleHdescriu
indeosebi sistemul rdakint. sau sunt Tn rele strAnk cu acest sistenin general, sunt utilizate
urmttoarele nhrimi pentru \erificarea compottii dinamice:

U For®le de interagune dintre roat i kot
1) for& de ghidargY, mksurat pe direa transversat
2) sarcina pe robtQ, mtsurat. pe dire&a verticat;
3) suma folor de ghidarglZ Y, ale unei osii;
4) coeficientu] Y/Q, (for$S He ghidard sarcirape roat);
U Accelerdle:

1) acceler&ile osiilor, 3 mtsurate pe direéga transversal pentru vehicule pe osii;
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2) acceler&ile rameiboghiului, w0 , mksurate pe direga transversalt
3) acceler§ile in cutia vehicululuicy, &, Himtsurate pe direBle transversdl i verticak
M<Lrimi de evaluare pentru siguran$ circulaSei

Mtrimile derivate BY GIY/Q, sunt criterii de apreciere a sigu@incircule§ei. Acestea sunt
considerate ca tnimi critice de evaluare din punct de vedere a siggiaMtrimea EY, este utilizalt
pentru evaluarea conformitiScu privire la riscul de deripare aic Coeficientul Y/Q al ro$
condudtoare reprezihtcriterial utilizat pentru evaluarea siguf@rimpotriva deraierii prinic $atea
buzei obadei pant.

Accelerdile boghiului,w , permit evaluarea sigur& circuleei pe baze simplificate.

Accelerdle din interiorul cutiei vehicululuicy, 'Hid", (indiceleSindict filtrareaspecifid.
pentru evaluarea sigurd@i circulegei) sunt utilizate pentru evaluarea simplificaa sigurai®i

circulagei.

Instabilitatea vehiculului se evaluégze baza valorieficace glisante (rms) sumei fofglor
deghidare BY, 'Ha accelerdilor transversale la nivelldoghiului w .

M<Lrimi de evaluare pentru solicitarea d.i

For& de ghidargeY, 'H sarcina pe roaét Q, constituie baza de evaluare a soligitctii pe
direc$ile transversdl i verticak.

M<Lrimi de evaluare pentru calitatea demers

Accelerdile din interiorul cutiei vehicululuyic¥, & Bunt utilizate la evaluarea califle
mers a vehiculului. Evaluarea accelgiar include valorile maximeéHvalorile eficace (rms).

5212 Val or i i mi tt
Val or i pehtru srguran circulagei
a) Sumafor®lor de ghidareZYmax
B& Qpm ¢ To iNkN
Unde coeficientulQi a ur mbktoarele valori
k1 =1,0 pentruédcomotive, automotoare, rame automotadr@agoane detdttori.
k1 =0,85 pentrwagoane de maktf
b) Coeficientul for@i de ghidare« al sarcinii pe roat. (Y/Q)max
Limitk critick din punct de vedere al siguignpentru roata condtimare.
(Y/Q)maxim= 0.8 ; Domeniu de aplicare: cale in cirtu razaRO 250 m.
c)Accelergfi maxime la nivelulboghiului, €5 4 o

Utilizarea acestei variabile de evaluare se apliemai la metoda simplifichtde ntsurare
candse efectuedzmtsurarea fdglor transversale din cutiile de osie. Valoarea lirbit , in funcge
de masa a boghiului (inclusiv asiilor), trebuie & aibk urmttoarea valoare:

W j p ¢ —,unded reprezink. masa boghiului, in tone.

d) AccelerasSii maxime ’dygibiptgsiorul cutie

Valoarea limit. &  se utilizeat numai in cadrul metodei simplificate detsurare
atunci cand nu-a efectuat rosurarea fo®lor transversale din cutiile de osie.
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Tabel 5.1. Val or i l'i mitt ale accelera™i il or maxi me ' n
Ve hi cul$delincercaven d i Valori limitk ale acceler@lor in cutia
vehiculului, Tn m/s2
A o« i
Locomotive, Un singur etaj de suspensie 5
automotoare, Dout etaje desuspensie 3
rame automotoare, | Zone de Tncercarex 2 3
vagoane detdttori aliniamente, curbe cu raz
mare
Zona de incercare 3 2.8
curbe cu razmict
Zona de incercare 4 2.6
curbe cu razfoarte mic

N o t ihdiceleSindict filtrarea specifie pentru evaluarea sigur@n circulgiei, conform tablés.5
e) Criterii de instabilitate:

In func$e de metoda de isurare utilizat ki de tipul vehiculului incercat, trebuie utilizate
urmktoarelevaloril i mi t & :

-Vehicule pe osisau pe boghiuyi ¢ " nd se utilizeazt metoda
Suma for Hel:Bw fde E3—g|—|=|—ﬁi—dare
Valorilimttal e sol i citdkrii ckil (cazul met odei

a) For$ He ghidare cvasistaticYgst:

Ygstiim = 60 kKN; Domeniu de aplicare: zonele de incercarai} @trktronsoane dganzite).
b) Sarcint cvaglstatict pe roatt Q
Qustim= 145 kN; Domeniu de aplicare : zone de incercarek43ftrt tronsoane de trarfa)
c) Sarcint maximk pe roatt Qmax

Qmaxlim= 90+ Qo, Tn kN

In funcge de viteza maxitn admig. a vehiculului Vadm sunt utilizate pentruQmaxiim
urmktoarelecondid suplimentare:

pentru VaamO 1 6 0 QeaniCh 2:00 Kk N

pentru 160 km/h Vagmn®O 200  kamihO 1.9 0Q k N

Valorile limit £ ale calitt iSde mers

Urmttoarele acceleff se utilizeak pentru evaluarea cdlitiSde mers a vehiculului:

a) accelerd cvasistatice Tn cutia vehicululuiy ;

b) acceler@ maxime in cutia vehicululuiy 'Hid®

c) valori eficace ale acceldibor in cutia vehicululujey Hé’

in tabelul5.2 se prezintvalorilel i mi t £ p e ndalituSleaers.eci er e a
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Tabel 52. Val ori limitt de calitate de
Evaluare, vehicul, con§lide incercare | Valori limitt ale acceler&lor in cutia vehicululuiin
m/s
Calitate de mers TS I P o GRS I ¢ SRS o (R
Locomotive, automotoare 1.5 2.5 2.5 0.5 1.0
Rame automotoare, vagoane ddtori | 1.5 2.5 2.5 0.5 1.0

unde®d e semne azt aumbiincoadieidé incereate -8l (curbe)

Pentru incedaile in caleprin metodh normat de ntsurare, este necesasamsuradirect:
wfor@ de ghidarey';

wsarcina pe roatQ ;

wacceler§ile la nivelul boghiului,w ,Tn cazul vehiculelor pe boghiuri ;

wacceler§ile, &, & Fhiinteriorul cutiei vehiculului.

NOT

U Forele de contact rolint trebuie nhsurate cel pin la cele dot osii extreme ale unui vehicul
sau ale unuboghiu dufg cum vehicul este pe osii sau pe boghiuri.

U Punctele de hsurare ale acceleggor din interiorul cutiei vehiculului sunt situate pe podeaua
vehiculului.

U Punctul de referi pentru vehiculele motoare va fi in situat in cabina de conducesazin
ramelor automotoare accel&ia trebuie msuratelila centrul cutiei vehiculului.

U Punctele de ksurare ale accelefdor de pe cadrele de boghiu trebuie situate deasupra celbr dou
osii exterioare.

U Tn afara acestor parametri, trebuietsurat influen® urnttorilor parametri:viteza V. Oi
insuficierfa de supraidarel.

5.2.1.3 Cti de incercare
Condigile de incercaré¢ r e b edrespurdlt r mt t ozane @elingercare:
wZona 1- cale in aliniamenit ¢urbe cu raze foarte matiQ 40 mm)
wZona 2- curbe cu raze mari ;
wZona3-cur be cu r azRO Mo M)4G0 m O
wZona4-curbe cu raze Re40me mici (250 m O
5.2.1.4 Tronsoane de cale

Zonele de incercare sunt Thnfte in tronsoane de cale. Un tronson de cale este o parte dintr
o cale @& Tncercare caracteritaprin formk 'Hiungime, Lis, definite prin intermediul domeniilor
determinate de valori ale vitez®, « insuficierfgi de supratd&rel.

O caracteristic a z o0 n e idefinitty tteddiet & rkmart aceiai pe toat lungimea
tronsonului de cale, separat de razele de cuddardii ki de supraithl $rea intro curli de racordare.

Tronsoanele de cale pot fitalrate sau nu, dar ele nu pot fi suprapkisesbuie & respecte
ceringle geometrice. Nu se admite se combine {r$ de cale nedturate pentru a constitui un
tronson.Tabelul5. 3 p r endi$ile de incercarespecificepentru toatdipurile deincerd ¢ n
aliniament sau in curbe.
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Tabel 5.3.Condi@ de incercare

Caracteristici de incercare Zone de incercare
Zonal Zona?2 | Zona 3 Zona 4
Aliniament 400RD®B 0 (25 0RAO0M
Cu r h#nare
Lungime a tronsonului de calei L
V. O 220 km/h 250 m
V >220 km/h (zona 1) 500 m
V. O 140 km/h 100 m
140 km/ h < V O 250 m
V >220 km/h  (zona 2) 500 m
(zonele 3H#) 100 m 70m
Numtr minim de |25 25 50 25
cale fsmin
Lungi me t ot al |10km 10km
tronsoanels@it deé
Valoare medie a razelawurbelor| - - 500m+50m 300m +50m
tuturor tronsoanelor de calenf® -20m

5.2.1.5 Vitez de incercare

Pentru circul&a n zona lin aliniamentHin zona 2in curbe cu razmare, trebuie specificat
viteza V, ca parametru de incercaviteza decirculage in cadrul incetgii este viteza maxitn
admig Vagampentru vehiculul de Tncercat.

Tabel 54Condi Si i de “"ncercare (vitezt ki i nsuf

Condidi de Zona de incercare
incercare

Zona 1 Zona 2 Zona 3 Zona 4

cale Tn aliniamenti curbe cu razmare curbe curaz  |curbe cu rakz

curbecu raz foarte mica foarte mica

mare 4 0 OR<®0O0 m2 5 OR<@00 m
VitezaV V = max.(1,1 ®adm, VadmOVO 1, (VO 1 vddmlI

Vadm+10 km/h) Vadm
Insuficieride  [|O 40 mm 0,75 xladmOI O 1 Jadm |
suprainl @rel
Tolerarig + 5 km/h + 5 km/h £ 0,05 ¥ = 0,05 x| adm
adm

5.2.1.6 Evaluareaincerctrii
Inregistrarea semnalelor de isurare

Trebuie utilizat un filtru trecgos pentru nregistraresemnalelor de bsurare. Valoarea
frecvertgi dettiere depinde de tipul de inregistrarele tipul parametrului:

a) O 40 Hz pentru suporturile de date ;
b) pentru inregistrile grafice :
vparametri.i transversal. : O 10 Hz ;
wparametri.i verticali: O 20 Hz.
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Prelucrarea semnalelor de hsurare

Pentru evaluarea statidtitebuie:

ufiltrate semnalele de isurare;

wdeterminate valorile medii glisante;

wdeterminate valorile caracteristicilor selectate din disggbde frecve§ .t

Tabelul5.5 prezint. condiile aplicabile la prelucrarea semnalelor desorare

Tabel 5.5. Condi$ de prelucrare a semnalelor désuarare

ferestrei:100 n
-lungimea

pasului: 10 m

METr i meMLr i Filtrare. Percentila Tronson de evaluat
evaluat Unitate Metoda ut il Zonal Zonele 2, 3, 4
Siguran$ & circula$ei
Sunt forg E Yax(kKN)Filtru trece josh1=0,15 % [Pegruposie [Pe osiecareregrupeai
de ghidare la 20 Hz h2=99,85 % Yj(h1)*(-1)k 1yj(h2) (stanga)i
Osiile M_etoda vi(h2) yj(h1)*(-)(dreapta)
— _ glisant. rms '
Coeficientosie |(Y/Q)ax | lungimea Peosiacondudtoare
condudtoare . H pe r o'Hi |
ferestrei2 m A .
| lungimea y11(h2) (stangayi
*(-
basului:0,5 m y12(h1)*(-1)(dreapta)
Accelerge a | Filtru trece jos|h1=0.15%
boghiului  |(M/s2) 10 Hz h2=99.85%
Osiile 1H 3
Accel erw Filtru trece josh1=0.15% [Pe ext r
cua (m/s2) 6 Hz h2=99.85% Yj(h1)*(-1) K
vehiculului vi(h2)
(cabinle 1/2)
o Filtru trece  |h1=0.15% Pe extr emi
(m/s2) 2 Sznm“‘“mhzzgg.%% vi(h1) * (-1) i yj(h2)
Criteriul de EYrms Filtru trece  |Valori Pe osie Pe osie
instabilitate  |(kN) band- maxime
& fO+ 2 Hz®@
(M/s2)  metoda
glisant. rms
-lungimea
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Solicitare a d.ii
ForS de Y gst Filtru trecejos |ho = 50% Pe osie, r
ghidare KN b0 Hz@ yj1(h0) (stanga'H i
osiile 1,3 (kN) vj2(h0)* (-1) (dreapta
For "Ha pQgst Filtru trecejos |ho = 50% Pe bodpiu,r o "Hi | €
verticawy  2oHze vi1(h0) (Stangd'H i
yj2(h0) (dreapta
For "Ha pQmax Filtru trecejos h2=99.85% [Pe grupul de |Pe grupul de 1%
verti c a(kN) b0 Hz@ ro$ale exterioare aldoghiului
boghiului yj1(h2) (stangak
vik(h2) yj2(h2) (dreapta)
Calitate demers
N : : in cabinele 1/2
= 0, -
ﬁlj:tciaeler@ in W (m/s2 zlcl)t:: trece jos|ho = 50% Vi1(hO) (stanga
vehiculullui z i yj2(h0) *(-1) (dreapta
(cabinew Filtru trece  |h1=0,15 % In cabinele 1 /4
(ms2) pbandt h2=99.85 % xj(hlz) ‘HYyj(h1)
& 0.4 Hz to 10 H (-1)
(m/s2)
W Filtru trece  |[Valori rms
(m/s2) pbandt
o8 04 Hzto10 H
(m/s2)

@. fo este frecvefh de instabilitate. Ea este definita frecve® dominarit in cazul unei
comportri instabile. Ea trebuideterminat inainte de evaluarea rezultatelor inéerc

5.2.1.7 Calculul valorilor de frecven$ tal valorii rms ki al valorilor maxime pentru fiecare

tronson de cale

Pe baza semnalelor desarare, prelucrate conform tabelubib., valorile de frecve8 ¥(hj)

trebuie determinate in baza curbei frec®éor cumulate:

wy(hy), frecverg curbei cumulatépercentila)hi= 0,15 % ;

wy(ho), frecverg curbei cumulatépercentila)ho= 50,0 % ;

wy(h2), frecverg curbei cumulatépercentila)hz2= 99,85 %.

In cazul acceleiilor din interiorul cutiei vehiculului, trebuie evaludkgvalorile eficace.

Pentrucriteriul de instabilitate, trebuie evaluate valorile maxime dlemilor de evaluare.

Valorile de frecve® ¥(hj) 'Hwvalorile eficacerms ob$nute, se utilizeazin cadrul evaltrii
statistice ca date de intraye ale parametrului evalugt Parametriiy de evaluare statisti¢c sunt

mtrimile de evaluareY, Q, BY, Y/Q w , ,

& 'Hivaluarea unui parametyieste limitat la

zonele de incercare sefemate.In general, sunt utilizatiei tipuri de valori:

wvalori maximeymax,i ;
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wvalori mediiymed, i;
wvalori eficaceyrms,i.

Valorile maximeymaxj K valorile mediiymed,i sunt calculate pe bazalorilor de frecvef§ L
y(hy) Tn func$e de forma tii.

Tn cadrul prezentei metode de evalugentru fiecare funge de evaluare, valoarea maxim
estimat. a eantionuluiY(PA)axse calculeazpe baza unei metode statistisgdimensionale

5.2.1.8 Calculul coeficier§flor de siguranS t

Pentru inceraile in cale complete, coefici®de sigura® -ai mkrimilor de evaluare a
sigurari circuleei trebuie calculd f ol osi nd ur mbkt oarea rel a'Hi e

Coeficier de siguraiprh, ;s e ¢ a | pentrd uenitaarkele nhrimi de evaluare :
- BY, Y/Qpentru metoda normiatle ntsurare;
-®,w, A 'iPentru metoda simplifichtde ntsurare

Calculul trebuie efectuat pentru toateatioanele. Pentru evaluarea fin&lebuie utilizat
coeficientul de sigura® temin cel mai mic din toate kmimile evaluate in ce privée sigura®

circulagei.
5.2.1.9 Verificarea stabilitt i§

Stabilitatea se veriflccu ajutorul nirimii de evaluare denuntitcriteriu de instabilitateln
func$e de metoda de isurare aplicat, seva utiliza mtrimea de evaluare adeckati anume:
Bd hw [ O

Stabilitatea este verificatlad- toate valorile maxime de pe fiecare tronson de cale din zona
deincercare 1 (cale in aliniamer)2 (curbe cuaz mare) sunt mai mici ca valoarea likit

Valorile maxime estimat& (PA)naxale tuturor narimilor de evaluare, pe bazaamtioanelor
aleatorii evaluate, trebuie reprezentate-imtitabel sau intun grafic.

Este necesar a se compara valoarile maximimat®, Y(PA)nax cu valoarile limit yim ale
f 1 e c trimiede evatuare, pentru fiecare dintre cdldi de Tncercarél zonele de incercare.

5.2.1.10Evaluarea statistict

In prezenta metodologie se consider cazul unei slabe dispersii a valorilor paransatrilor
influen$ esergalt xi (variabile independente) r e z udistri@$a dlobatta unui parametru de
evaluarey, poate, ingal, & fie considerat ca o distrib@e unidimensiondl. Tn acest fel, evahrile
statistice simplificate pot fi bazateper mtt oar el e i poteze de cal cul

v populds cu distribuge normat;
v o distribuge unidimensionala eantioanelor.

Atunci cand se calculelzvalorile maxime estimate, memY(PA), pentru parametrii
importar$ din punct de vedere al siguigic i r ¢ udY,ay/8i, @ i o, ’Hdste necesat.se
utilizeze un nivel dé ncr ed e r @A = 89)J0 %NiwveEldi de incredere este utilizat pentru
limitarea celor douextremit. i@le distribigei de eantionarealeatoare.

Evaluarea statistic se realizeat. separat pentru fiecareamtion aleator. In acest scop,
ekantioanele aleatoare trebuie alesetdugaracteristicile urddoare:zont. de incercareyariabilt
evaluat; punct de rasurarexi functe evaluat.
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Valorile de frecveB y(hj) trebuie determinateentru fiecare distribte de frecve8 fpe baza
curbei cumulate:

wy(hy), frecverg eumulat. ha= 0,15 % ;
wy(ho), frecverg eumulat ho= 50,0 % ;
wy(h2), frecverg eumulat. ha= 99,85 %.

Pentru acceleffile din cutia vehiculului o, OHiTn primul randtrebuie determinate
valorile eficaceApoi , se calcul epzt kival al ol yndiopenizarae thee
valorilor de frecveB ¥(hj), cum se prezihtin Tabelul 55. Ekantionul complet este constituit dih
valori, y(x)i, H din valori asociate parametrilor de influgax; .Pentru zona de incercare 1 (cale in
aliniament), nu se utilize&aiciun parametru de influghk;.

Pentru fiecaremrantion, trebuie calculatetrimile statistice urrbtoare:
Sume auxiliare:

Y B wih Y B w
Y B on'Y B &N Y B a®
Valori medii:
O —-N © -—
Sumkt a abaterilor pttratice:
6 Y —hd Y —hd v =
Dispersie:
i —0N i —
Covarianwa:
| S
Cn cadrul anal i zei uni di mensional e, Bdop

estimat este calculatpe baza valorii medii a dispersiei

@0 6 ® o
In func$e de tipul variabilei de evaluare, penktrebuie utilizate urdtoarele valori :
wk = 3.0 pentru narimile de evaluare a sigur&n circulegei ;

wk =22 pentruevaluarea solicirii ctii ki a calit iide mers.
5.3 Sistem demt s hiHanalizt pentru determinarea performan’elor dinamice 'Hanaliza

cal it &™ii mer sul ui
531 Si st emul pentru mtsurare@i fitor wWel or de int
MbLsurarea f or "Hel e nid,eY i (Hdrredrnasovidiradnae erprnaHi t
utilizarea unerodHd e | ocomoti vkt cu di scul plin, este
practic imposibilt delimitarea unor zone ' n

Pentru evitarea acestui impedimeimt cadrul contractulyia fostr e c o n d io ddieden at t
mLsprievizutt cpur erloulit tc ud es pliaHeA FER B u CHaasieidét i
mt s uu fast eahipsgcu traductoare de misuufastetalomatecat r u
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SC SOFTRONIC | Elaborare model functional pentru determinarea performantelor dinamiq  Etapa 04
CRAIOVA securitatii la impact a vehiculelor de tractiune feroviara

traduct@ared e mkL s u racke spteen ttriug-iecareocahdep ¢ o FiHe . ML sur ar e a

este previzutt ed2 sBd readizate Celetraductbpantiume s craar ea f
orizontale, Y,Hi2catraductoarp e nt r u mkt s ur ar e aAmbete tipitede toaductwaser t |
de mbsurethipgeuu fimist ci tensomedjrigent eesd am@lt et £

Spi Hel e pentr uY,munssprHer edae ffoorriifetl oal i pti ct,
perpendicular pe calea de rulare Pent ru sel ectarea | ocul uii d ¢
utili zOnd programul AnswasfdStOreaehi zaiHioaanl
roHipi deu ssol i citatt pe direc™Hia transversal bt
‘W modul de legare al acestéran p u n t eesterepmnepehtat in figukal.

Fig.51.Pozi "Hi onarea | ocul uip ednet raumpfHoarsiderices laY dret rilce d aorre “ n

Spi Hel e pentru mbisurarea f dHatalser | me fywe mit
secH une. Au fost tiLiaped,r ualda seumndgerwveadea CK
realizat special pentru aceastt destina'Hi e.

Fig.52Pozi "Hi onarea | ocul ui de amplasare a mtrcilor pen















































































































