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1. Obiekt badan
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Obiektem badan byt samochdd cigzarowy marki Isuzu D-Max identyfikowany symbolem
probki PIM/15/002 zgodnie z zapisem w rejestrze zamowien Laboratoriom Badan Pojazdow
PIMOT. Dane dotyczace obiektu badan przedstawiono w tabeli 1.

Tabela 1. Dane dotyczace obiektu badan

Nazwa handlowa lub marka i typ pojazdu: Isuzu D-Max

Rodzaj pojazdu, liczba drzwi / kolor nadwozia: | Pick-up, 4-drzwiowy / srebrny
Nr VIN: MPATFS86JET005156
Kategoria pojazdu: Ny

Liczba miejsc siedzacych 5

Marka i rozmiar ogumienia kot jezdnych 82: f;lzrfgmej Eggggﬁige Dueler X/T
Cisnienie w ogumieniu kot jezdnych 8:: 'E);IZ r?:}mej 8:32 MEZ
Maksymalne obcigzenie (wedhlug tabliczki osi przedniej | 1350 kg
znamionowej) osi tylnej 1870 kg
Dopuszczalna masa catkowita pojazdu 3000 kg

Dopuszczalna masa catkowita zespotu pojazdow | 6000 kg

2. Cel badan

Celem badan byto wyznaczenie parametrow i charakterystyk obiektu badan.

3. Zakres badan

Zakres badan samochodu obejmowat:

3.1. Pomiary rozktadu masy pojazdu na poszczegolne kota jezdne, osie kot jezdnych 1 strony

pojazdu;

3.2. Pomiary podstawowych wymiaréw zewngtrznych i wewnetrznych pojazdu;
3.3. Wyznaczenie charakterystyk sprezysto - thumigcych zawieszenia pojazdu;

3.4. Ocena samosterownosci osi jezdnych pojazdu;

3.5. Wyznaczenie charakterystyk geometrycznych i sprezystosciowych uktadu kierowniczego

pojazdu;

3.6. Wyznaczenie potozenia srodka masy pojazdu;

3.7. Wyznaczenie granicznego statycznego kata przechytu poprzecznego;

3.8. Wyznaczenie momentdéw bezwladnosci.

4. Wyniki pomiaréw

4.1. Pomiary rozkladu masy pojazdu na kola jezdne, osie kol jezdnych i strony pojazdu

wykonano dla trzech stanow obcigzenia

4.1.1. Masa pojazdu w stanie nieobcigzonym, czyli: bez kierowcy i pasazerow, ptyny
eksploatacyjne w objetosci nominalnej, zbiornik paliwa wypetiony w 100%;
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4.1.2. Masa pojazdu w stanie obcigzonym: kierowca (75 kg), pasazerem na prawym
przednim fotelu (75 kg) oraz aparaturg pomiarowa (20 kg na podtodze za fotelem
kierowcy i 20 kg na podtodze za przednim prawym fotelem) wraz z mocowaniem;

4.1.3.

Masa pojazdu w stanie obcigzonym: kierowca (75 kg), pasazerem na prawym
przednim fotelu (75 kg), aparaturg pomiarowg (20 kg na podiodze za fotelem
kierowcy i 20 kg na podtodze za przednim prawym fotelem), pasazerami na tylnej
kanapie (2x75 kg + 1x50 kg = 200 kg) oraz tfadunkiem umieszczonym w $rodku

geometrycznym skrzyni tadownej (525 kg) wraz z mocowaniem.

Przyjete oznaczenia: PL — lewe przednie koto jezdne, TL — lewe tylne koto jezdne, PP —
prawe przednie koto jezdne, TP — prawe tylne koto jezdne, SL — strona lewa, SP — strona
prawa, OP — o$ przednich kot jezdnych, OT — o$ tylnych kot jezdnych, P — pojazd.

Wyniki pomiaréw rozktadu masy pojazdu na kota jezdne, osie kot jezdnych i strony pojazdu

dla trzech stanéw obcigzenia przedstawiono odpowiednio w tabeli 2-4

Tabela 2. Obcigzenie pojazdu przypadajgce na poszczegdlne kota jezdne, osie kot jezdnych i
strony w stanie zgodnie z p. 4.1.1

Obcigzenie [kg]

PL 631 PP 581 OP 1212
TL 439 TP 413 oT 852
SL 1070 SP 994 P 2064

Tabela 3. Obcigzenie pojazdu przypadajace na poszczegdlne kota jezdne, osie kot jezdnych i
strony w stanie zgodnie z p. 4.1.2

Obcigzenie [kg]

PL 681 PP 633 OP 1314
TL 484 TP 456 oT 940
SL 1165 SP 1089 P 2254

Tabela 4. Obcigzenie pojazdu przypadajace na poszczeg6lne kota jezdne, osie kot jezdnych i
strony w stanie zgodnie z p. 4.1.3

Obcigzenie [kg]

PL 682 PP 618 OP 1300
TL 876 TP 835 oT 1711
SL 1558 SP 1453 P 3011

Obciagzenie kierowca, pasazerem, aparaturag pomiarowa i tadunkiem w skrzyni tadunkowej
zrealizowano umieszczajac pojemniki ze srutem. Sposdb rozmieszczenia pojemnikow ze §rutem
dla drugiego i trzeciego stanu obcigzenia (patrz p. 4.1.2 i 4.1.3) przedstawiono na rys. 1 1 2.
Obcigzenie tadunkiem w skrzyni tadownej umieszczono w jej srodku geometrycznym — rys. 2c.
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Rys. 1. Widok sposobu rozmieszczenia pojemnikoéw ze $rutem (zgodnie z p. 4.1.2),
a) widok przednich foteli: kierowcy i pasazera, b) widok podtogi za przednimi fotelami

= o = N\ 3%‘ ~ y - e—

Rys. 2. Widok sposobu rozmieszczenia pojemnikoéw ze $rutem (zgodnie z p. 4.1.3), a) widok
przednich foteli: kierowcy i pasazera, b) widok podtogi za przednimi fotelami oraz tylnej
kanapy, c) widok skrzyni tadunkowej

4.2.Wynik pomiaréw podstawowych wymiarow zewnetrznych i wewnetrznych obiektu

badan

Pomiary podstawowych wymiaréw zewnetrznych i wewngtrznych pojazdu wykonano dla
masy pojazdu w stanie nieobcigzonym (zgodnie z p. 4.1.1) i przedstawiono w tabeli 5

i 6.
Tabela 5. Pomiary podstawowych wymiaré6w zewnetrznych
Parametr Wartos¢ [mm)]

Dhugos¢ pojazdu 5305
Szerokos¢ pojazdu 1860
Wysokos¢ pojazdu 1790
Rozstaw kot jezdnych E;IZ r?;jgr:(:h 12;;
Rozstaw osi kot jezdnych 3105
Zwis przedni 905

Zwis tylny 1295
Kat natarcia 33,0°
Kat zejscia 23,1°
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Tabela 6. Pomiary podstawowych wymiaréw wewnetrznych

Parametr Warto$¢ [mm]
Odleglo$¢ pomiedzy drzwiami przednimi 1350
Odleglos¢ pomiedzy drzwiami tylnymi 1320
Odleglos¢ tylnej kanapy od podtogi pojazdu 310
Odleglos¢ przedniego fotela od podtogi pojazdu (pomierzono fotel kierowcy) 280
Glebokosc siedziska przedniego fotela (pomierzono fotel kierowcy) 520
Gleboko$¢ siedziska tylnej kanapy 490
Szerokos¢ siedziska pasazera 520
Szeroko$¢ skrzyni tadownej (pomigdzy burtami) 1480
Szerokos¢ skrzyni tadownej (pomiedzy nadkolami) 1100
Glebokos¢ skrzyni tadownej 1460
Wysokos¢ skrzyni tadownej 480

4.3. Charakterystyki sprezysto-ttumiace zawieszenia obiektu badan

Charakterystyki sprezysto-thtumigce zawieszenia przedniego i tylnego obiektu badan
przedstawiono na rysunkach 3a-3c, 4a-4c, 5a-5c i 6a-6¢. Na tych rysunkach, na osi odcigtej
przedstawiono odpowiednio: ugi¢cie zawieszenia kompletnego z ogumieniem, ugigcie
ogumienia, ugigcie zawieszenia, natomiast na o0si rzednej przedstawiono obcigzenie
przypadajace na poszczegdlne koto. Ugiecie 0 oznacza, ze koto jest uniesione i nie styka si¢ z
nawierzchnig podloza. Litera A zaznaczono chwilg, w ktorej nastgpit styk zawieszenia z

ogranicznikiem jego ugiecia.

Koto PL - charakterystyka zawieszenia kompletnego z ogumieniem
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Kolo PL - charakterystyka zawieszenia bez ogumienia Koto PP - charakterystyka zawieszenia bez ogumienia
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Rys. 7. Widok obiektu badan podczas wyinaczania charakterystyk sprezysto-ttumiacych

.....

zawieszenia: a) przedniego b) tylnego

4.4. Ocena samosterownosci osi jezdnych samochodu

Wyniki pomiaréw zmiany przemieszczenia osi jezdnych samochodu w zaleznosci od
zmiany kata przechytlu nadwozia pokazano na rys. 8a i 8b. Wyniki pomiaré6w zmiany

rozstawu osi jezdnych pojazdu
przedstawiono na rys. 8c.

w funkcji obcigzenia przypadajacego na t¢ oS
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Rys. 8a. Samosterownos$¢ osi jezdnych
pojazdu, wartosci katow przechytu nadwozia
w stopniach

Rys. 8b. Samosterownos¢ osi jezdnych
pojazdu, wartosci katow przechylu nadwozia
w radianach
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Zmiana rozstawu osi [mm]

e =2 h 9 ko0 2 N @ D
o o o o o o o o o o

0 2000 4000 6000 8000 10000 12000 14000 16000
Obcigzenie przypadajace na lewa i prawa strong pojazdu [N]

—— prawa strona pojazdu SP pojazd podnoszony
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— ~lewa strona pojazdu SL pojazd opuszczany

Rys. 8c. Zmiana rozstawu osi jezdnych pojazdu w funkcji obcigzenia przypadajacego
na t¢ o$

4.5.Wyznaczenie charakterystyk geometrycznych i sprezystosciowych ukladu

kierowniczego samochodu

Badanie kinematyki i przetozenia uktadu kierowniczego samochodu wykonano na
stanowisku badawczym, a widok obiektu badan na tym stanowisku przedstawiono na rys.
9. Charakterystyke kinematyki uktadu kierowniczego samochodu przedstawiono na rys.
10a i 10b. Kat obrotu kota kierownicy oznaczono jako deltaH.

b)

Rys. 9. Widok obiektu badan podczas wyznaczania charakterystyk geometrycznych i
sprezystosciowych uktadu kierowniczego: a) samochod na stanowisku, b) koto kierowane na
obrotnicy, c¢) aparatura do pomiaru kata obrotu kierownicy
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Rys. 10a. Charakterystyka kinematyki uktadu
kierowniczego obiektu badan, wartosci katow
w stopniach

Rys. 10b. Charakterystyka kinematyki uktadu
kierowniczego obiektu badan, wartosci katow
w radianach
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Charakterystyke przetozenia kinematycznego uktadu kierowniczego samochodu przedstawiono

narys.1lai11b.
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Rys. 11a. Charakterystyka przetozenia uktadu
kierowniczego, warto$ci katow obrotu kotem
Kierownicy w stopniach

Rys. 11b. Charakterystyka przetozenia uktadu
kierowniczego, wartosci katow obrotu kotem
kierownicy w radianach

Charakterystyke podatnosci uktadu kierowniczego samochodu przedstawiono na rys. 12a, 12b,
13a, 13b, 14a, 14b. Badanie podatnosci uktadu kierowniczego wykonano poprzez pomiar kata
obrotu kota kierownicy wywotanym momentem obrotowym dla trzech przypadkow:

- unieruchomienie lewego przedniego kota jezdnego pojazdu,

- unieruchomienie prawego przedniego kota jezdnego pojazdu,

- unieruchomienie obu kot jezdnych pojazdu.

Widok sposobu unieruchomienia kot jezdnych pojazdu przedstawiono na rys. rys. 15a-15c.
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Rys. 12a. Charakterystyka podatnosci uktadu
kierowniczego, lewe przednie koto jezdne
unieruchomione, wartosci katow w stopniach
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Rys. 12b. Charakterystyka podatnosci uktadu
kierowniczego, lewe przednie koto jezdne
unieruchomione, wartosci katow w radianach
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Rys. 13a. Charakterystyka podatnosci uktadu
kierowniczego, prawe przednie koto jezdne
unieruchomione, wartosci katow w stopniach

Rys. 13b. Charakterystyka podatnosci uktadu
kierowniczego, prawe przednie koto jezdne
unieruchomione, wartosci katow w radianach
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Rys. 14a. Charakterystyka podatnosci uktadu
Kierowniczego, unieruchomienie obu kot
jezdnych pojazdu, wartosci katow w stopniach
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Rys. 14b. Charakterystyka podatnosci uktadu
kierowniczego, unieruchomienie obu kot
jezdnych pojazdu, wartosci katow w
radianach

Rys. 15. Widok sposobu unieruchomienia kot je

5P ae N
zdnych pojazdu:

a) lewe przednie koto jezdne unieruchomione, b) prawe przednie koto jezdne
unieruchomione, c) unieruchomienie obu kot jezdnych pojazdu

4.6. Wyznaczenie polozenia Srodka masy obiektu badan

Wyznaczenie potozenia $rodka masy obiektu badan zrealizowano przy zablokowaniu
zawieszenia i wykonano na stanowisku wagowym dla trzech stanéw obcigzenia (4.1.1, 4.1.2 i
4.1.3). Widok obiektu badan przedstawiono na rys 16, a wyniki obliczen przedstawiono w tabeli

6.
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a — \ :
Rys. 16. Widok obiektu badan podczas wyznaczania potozenia srodka masy:
a) widok od przodu obiektu badan, b) widok od tytu obiektu badan

Tabela 6. Wyniki obliczen potozenia srodka masy

Odlegtos¢ srodka masy pojazdu od:
plaszczyzny pionowe;j plaszczyzny
przechod;qce,j przez pionowej | Podioza
przednig o$ kot przechodzace;j [mm]
jezdnych pojazdu wzdhuz pojazdu

[mm] [mm]
Masa obiektu badan zgodnie z p. 4.2.1 1281 29 (w lewo) 682
Masa obiektu badan zgodnie z p. 4.2.2 1293 26 (w lewo) 693
Masa obiektu badan zgodnie z p. 4.2.3 1759 27 (w lewo) 728

4.7. Wyznaczenie granicznego statycznego kata przechylu poprzecznego

Widok obiektu badan podczas wyznaczania granicznego statycznego kata przechylu
poprzecznego w lewa strong dla stanu obciazenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.1 przedstawiono na
rys. 17 - 18.

M i

Rys. 17. Widok ik bdar'l podczas wyznaczania granicznego statycznego kata 'prZZChy
poprzecznego, stan obcigzenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.1, przechyt pojazdu w lewg strone (a —
widok przodu pojazdu, b — widok tytu pojazdu, ¢ — widok kot odcigzanych)
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Rys. 18. Wik obiektu badan podczas wyznaczania granicznego statycznego kata przechytu
poprzecznego, stan obciazenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.1, przechyt pojazdu w prawg strong (a —
widok tytu pojazdu, b — widok przodu pojazdu, ¢ — widok kot odcigzanych)

Widok obiektu badan podczas wyznaczania granicznego statycznego kata przechytu
poprzecznego w lews strong dla stanu obcigzenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.2 przedstawiono na
rys. 191 20.

poprzecznego, stan obcigzenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.2, przechyt pojazdu w lewg strong (a —
widok przodu pojazdu, b — widok tytu pojazdu, ¢ — widok podpor zabezpieczajgcych)

Rys. 20. Widok obik badan podczas wyznaczania granicznego statycznego kata przechytu
poprzecznego, stan obciazenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.2, przechyl pojazdu w prawa strong (a —
widok tytu pojazdu, b — widok przodu pojazdu, ¢ — widok kot odcigzanych)

Widok obiektu badan podczas wyznaczania granicznego statycznego kata przechytu
poprzecznego w lewg strone dla stanu obcigzenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.3 przedstawiono na
rys. 211 22.
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Rys. 21. Widok obiektu badan podczas wyznaczania granicznego statycznego kata przechytu
poprzecznego, stan obcigzenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.3, przechyt pojazdu w lewa strone (a —
widok przodu pojazdu, b — widok tytu pojazdu, ¢ — widok kot odcigzanych)

e — | A MG (F
Rys. 22. Widok obiektu badan podczas wyznaczania granicznego statycznego kata przechytu
poprzecznego, stan obcigzenia pojazdu zgodnie z p. 4.1.3, przechyt pojazdu w prawg strong (a —
widok tytu pojazdu, b — widok przodu pojazdu, ¢ — widok podpér zabezpieczajacych)

Podczas przechylania pochylni na prawa i lewa strong dla trzech standéw obcigzenia
stwierdzono, ze przy maksymalnym kacie przechylenia pochylni 39,4° nie nastapito
oderwanie si¢ od pomostu zadnego odcigzanego kota podczas przechylania stanowiska w
lewg i prawg strone pojazdu.

4.8. Wyznaczenie momentow bezwladnosci
4.8.1. Moment bezwladnosci nadwozia pojazdu wzgledem osi x (Ksi - &)

Moment bezwladnosci nadwozia pojazdu wzgledem osi X (Ksi - &), czyli | zwigzanej z ta
bryta wyznaczono z zalezno$ci obliczeniowej (1).

— =2
l: = myi: 1)

gdzie:
my — masa nadwozia pojazdu, i: — promien bezwtadnosci nadwozia pojazdu wzglgedem osi &.

Przyblizona mas¢ nadwozia pojazdu wyznaczono z zaleznosci:
my :m_(mu,f +mU,r) (2)

gdzie:
My, — masa nieresorowana przedniej osi jezdnej,
my,r — Masa nieresorowana tylnej osi jezdnej,
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1+,
iml’rn\/l’
m. = .mry,
R S
gdzie:

im¢~ 0,12 dla zawieszenia przedniego,
imr~ 0,22 dla tylnego sztywnego mostu napedowego
wedtug [Reimpell J., Betzler J. — Podwozia samochodéw — Podstawy konstrukcji],
My {— masa pojazdu przypadajaca na przednig o$ jezdna,
my — masa pojazdu przypadajaca na tylng o$ jezdna.

Wyniki obliczen przyblizonej warto$ci masy nieresorowanej i masy nadwozia przedstawiono w
tabeli 7. Przyblizone wartosci promieni bezwtadno$ci odnoszace si¢ do momentéw bezwiadnoS$ci

nadwozia pojazdu wzgledem osi x (Ksi - &) przedstawiono w tabeli 8.

Tabela 7. Wyniki obliczen przyblizonej warto$ci masy nieresorowanej i masy nadwozia

Pojazd w stanie Pojazd w stanie Pojazd w stanie
obcigzenia zgodnie z obcigzenia zgodnie z obcigzenia zgodnie z
p.4.1.1. [kg] p.4.1.2. [kg] p. 4.1.3. [kq]
My 130 141 139
my,r 154 170 309
mn 1781 1944 2563

Tabela 8. Przyblizone wartosci promieni bezwtadnosci odnoszace si¢ do momentow
bezwladnosci nadwozia pojazdu wzgledem osi x (Ksi - &), wedtug [Reimpell J., Betzler J. —
Podwozia samochodow — Podstawy konstrukcji]

Promien bezwtadno$ci nadwozia pojazdu wzglgdem osi x

Stopien obcigzenia pojazdu (Ksi - &), czyli i [m]
-§), :

Pojazd nieobcigzony 0,65

Pojazd obcigzony dwoma osobami 0,64
Pojazd obcigzony czterema osobami 0,60
Pojazd obcigzony czterema osobami 056

1 bagazem

Warto$¢ | wyznaczona z zaleznosci obliczeniowej (1), dla trzech stanéw obcigzenia jest
nastgpujaca:

- |: nadwozia pojazdu w stanie obciazenia zgodnie z p. 4.1.1. - 752 kgm?
- |: nadwozia pojazdu w stanie obciazenia zgodnie z p. 4.1.2. - 796 kgm?
- |: nadwozia pojazdu w stanie obciazenia zgodnie z p. 4.1.3. - 804 kgm?

4.8.2. Moment bezwladnosci nadwozia pojazdu wzgledem osi y (Eta - 1)

Moment bezwladnosci nadwozia pojazdu wzgledem osi y (Eta - 1), czyli |,, zwiazanej z ta
bryla wyznaczono z zaleznosci obliczeniowej (5).

— P2
I, = myl,

(5)
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gdzie:
my — masa nadwozia pojazdu, i,— promien bezwtadnosci nadwozia pojazdu wzgledem osi 1.

Wyniki obliczen przyblizonej warto$ci masy nieresorowanej i masy nadwozia sg jak w p. 4.8.1.
Przyblizone wartosci promieni bezwtadno$ci odnoszace si¢ do momentow bezwladnosci
nadwozia pojazdu wzgledem osi y (Eta - 1) przedstawiono w tabeli 9.

Tabela 9. Przyblizone warto$ci promieni bezwtadno$ci odnoszace si¢ do momentdéw
bezwladno$ci nadwozia pojazdu wzgledem osi y (Eta - n), wedlug [Reimpell J., Betzler J. —
Podwozia samochodow — Podstawy konstrukcji]

Stopien obcigzenia pojazdu Promien bezwtadnosci nadWOZia_ pojazdu wzgledem osi y
(Eta - n), czyli i, [m]
Pojazd nieobcigzony 1,21
Pojazd obcigzony dwoma osobami 1,13
Pojazd obcigzony czterema osobami 1,10
Pojazd obcigzony czterema osobami 113
1 bagazem ’

Warto$¢ |, wyznaczona z zaleznosci obliczeniowej (5), dla trzech stanow obciazenia jest
nastepujaca:

- |, nadwozia pojazdu w stanie obcigzenia zgodnie z p. 4.1.1. - 2607 kgm?
- |, nadwozia pojazdu w stanie obcigzenia zgodnie z p. 4.1.2. - 2482 kgm?
- |, nadwozia pojazdu w stanie obcigzenia zgodnie z p. 4.1.3. - 3273 kgm?

4.8.3. Moment bezwladnosci calego pojazdu wzgledem osi z (Dzeta - ¢)

Moment bezwladnosci calego pojazdu wzglgdem osi z (Dzeta - ¢), czyli |. zwiazanej z ta
bryta wyznaczono z zaleznosci obliczeniowych podanych w literaturze. Przyblizone warto$ci
promienia bezwladno$ci odnoszace si¢ do momentow bezwladnosci catego pojazdu w
zalezno$ci od stanu obcigzenia pojazdu podano w tabeli 10. Wyniki obliczen warto$ci
momentu bezwtadnosci catego pojazdu wzgledem osi pionowej - z (Dzeta - ¢) dla trzech
stanOw obcigzenia przedstawiono w tabeli 11.

Tabela 10. Przyblizone wartoéci promieni bezwtadno$ci odnoszace si¢ do momentow
bezwtadnosci catego pojazdu wzglgdem osi pionowej - z (Dzeta - ¢), wedtug [Reimpell J.,
Betzler J. — Podwozia samochoddéw — Podstawy konstrukcji]

Promien bezwtadnosci catego pojazdu wzgledem osi

Stopien obcigzenia pojazdu pionowej - 7 (Dzeta - <), czyli i.

Pojazd nieobcigzony 1,20
Pojazd obcigzony dwoma osobami 1,15
Pojazd obcigzony czterema
. 1,14
osobami

Pojazd obcigzony czterema

osobami i bagazem 1,18
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Tabela 11. Wartosci |. wyznaczone dla trzech stanéw obcigzenia

Warto§¢ momentu bezwtadnos$ci catego pojazdu
s, wzgledem osi ¢ dla trzech stanow obcigzenia [kgm?]
Zaleznos$¢ - - - - - -
. . Pojazd w stanie Pojazd w stanie Pojazd w stanie
obliczeniowa L . Lo . L .
obcigzenia zgodnie z | obcigzenia zgodnie z p. | obcigzenia zgodnie z
p.4.1.1. 4.1.2. p.4.1.3.

1.=0,1269m L. L 4314 4712 6294

I.=0,4557 m L wy 5432 5932 7924

l.=mL; L, 4823 5281 7129

l.=mi’ 2972 2981 4193

Do obliczen przyjeto nastepujace oznaczenia:

I — moment bezwtadnosci catego pojazdu wzgledem osi z (Dzeta - ¢),

m - masa catego pojazdu,

Lc — dhugos¢ catkowita pojazdu,

L — rozstaw osi kot jezdnych pojazdu,

Ly — odlegtos¢ $srodka masy od przedniej osi kot jezdnych pojazdu,
L, — odleglos¢ srodka masy od tylnej osi kot jezdnych pojazdu,

Wo - szerokos$¢ pojazdu,

i - promien bezwtadnosci catego pojazdu wzgledem osi ¢.

4.8.4. Centralny moment bezwladnosci obciazenia zastepczego

Centralny moment bezwtadnos$ci bryty kierowcy wzgledem 0si X, 0Si Y, 0si z zwigzanych z ta
bryla.
lc: = 0,4 kgm®
lcy = 0,7 kgm?
lc. = 0,6 kgm®
Centralny moment bezwladnosci bryty aparatury wzgledem osi X, osi y, osi z zwigzanych z ta
bryla.

lc: = 0,2 kgm®
lcy = 0,1 kgm?
lc. = 0,2 kgm?

Centralny moment bezwtadnos$ci bryty pasazerow na tylnej kanapie wzgledem osi X, 0Si Y, 0Si z
zwigzanych z ta bryla.

lc: = 24,6 kgm?
ley = 1,9 kgm?
lc. = 25,3 kgm?

Centralny moment bezwtadnosci bryty obcigzenia przestrzeni tadunkowej wzgledem osi X, 0Si Y,
osi z zwigzanych z tg bryla.

lc: = 49,9 kgm?

ey = 32,5 kgm?

lc. = 79,1 kgm®
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4.8.5. Oszacowanie momentu bezwladnoS$ci obciazenia zastepczego wzgledem Srodka

masy pojazdu

Wielkosci wykorzystane do oszacowania momentu bezwladnosci obcigzenia zastepczego
wzgledem $rodka masy pojazdu przedstawiono w tabeli 12. Wyniki oszacowania momentu
bezwtadnos$ci obcigzenia zastgpczego wzgledem srodka masy pojazdu przedstawiono w tabeli

13.

Tabela 12. Wielko$ci wykorzystane w obliczeniach

Pojazd w stanie obcigzenia zgodnie z p.

4.1.1. 4.1.2. 4.1.3.

Odlegtos¢ obcigzenia zastepczego Kierowcy na
przednim lewym fotelu od przedniej osi kot jezdnych

[m]

1,482 1,482 1,482

Odlegtos¢ obciagzenia zastepczego kierowcy na
przednim lewym fotelu od osi symetrii [m]

0,5 0,5 0,5

Odlegto$¢ obcigzenia zastepczego Kierowcy na
przednim lewym fotelu od podtoza [m]

0,909 0,909 0,909

Odlegto$¢ obcigzenia zastgpczego Kierowcy na
przednim lewym fotelu od $rodka masy pojazdu w
Kierunku osi x (Ksi - ) [m]

0,201 0,189 -0,277

Odlegtos¢ obcigzenia zastepczego kierowey na
przednim lewym fotelu od $rodka masy pojazdu w
kierunku osi y (Eta - n) [m]

0,471 0,474 0,473

Odlegto$¢ obcigzenia zastgpczego Kierowcy na
przednim lewym fotelu od srodka masy pojazdu w
Kierunku osi z (Dzeta - ¢) [m]

0,227 0,216 0,181

Odleglos¢ obciagzenia zastepczego aparatury za fotelem
kierowcy od przedniej osi kot jezdnych [m]

1,899 1,899 1,899

Odleglos¢ obciagzenia zastepczego aparatury za fotelem
kierowcy od osi symetrii [m]

0,5 0,5 0,5

Odleglos¢ obciagzenia zastepczego aparatury za fotelem
kierowcy od podloza [m]

0,676 0,676 0,676

Odlegto$¢ obcigzenia zastepczego aparatury za fotelem
kierowcy od $rodka masy pojazdu w kierunku osi X

(Ksi - §) [m]

0,618 0,606 0,14

Odlegtos¢ obcigzenia zastepczego aparatury za fotelem
kierowcy od $rodka masy pojazdu w kierunku osi y

(Eta - ) [m]

0,471 0,474 0,473

Odleglos¢ obcigzenia zastepczego aparatury za fotelem
kierowcy od $rodka masy pojazdu w kierunku osi z
(Dzeta - ¢) [m]

-0,006 -0,017 -0,052

Odleglos¢ obcigzenia zastepczego pasazerow na tylnej
kanapie od przedniej osi kot jezdnych [m]

1,899 1,899 1,899

Odlegtos¢ obcigzenia zastepczego pasazerow na tylnej
kanapie od osi symetrii [m]

0,5 0,5 0,5

Odleglos¢ obciagzenia zastepCczego pasazerow na tylnej
kanapie od podtoza [m]

0,909 0,909 0,909
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Odleglos¢ obcigzenia zastepczego pasazerow na tylnej
kanapie od $rodka masy pojazdu w kierunku osi X (Ksi

- &) [m]

0,618

0,606

0,14

Odleglos¢ obciagzenia zastepczego pasazerow na tylnej
kanapie od $rodka masy pojazdu w kierunku osi y (Eta

-n) [m]

0,471

0,474

0,473

Odleglos¢ obciagzenia zastepczego pasazerow na tylnej
kanapie od $rodka masy pojazdu w kierunku osi z
(Dzeta - ¢) [m]

0,227

0,216

0,181

Odleglos¢ obciazenia zastepczego tadunku na skrzyni
tadunkowej od przedniej osi kot jezdnych [m]

3,505

3,505

3,505

Odleglos¢ obcigzenia zastepczego tadunku na skrzyni
tadunkowej od osi symetrii [m]

0

0

0

Odlegto$¢ obcigzenia zastepczego tadunku na skrzyni
tadunkowej od podtoza [m]

0,94

0,94

0,94

Odlegtos¢ obcigzenia zastepczego pasazerow na
skrzyni fadunkowej od $rodka masy pojazdu w
Kierunku osi x (Ksi - ) [m]

2,224

2,212

1,746

Odlegtos¢ obcigzenia zastepczego pasazerow na
skrzyni tadunkowej od srodka masy pojazdu w
kierunku osi y (Eta - ) [m]

-0,029

-0,026

-0,027

Odlegtos¢ obcigzenia zastepczego pasazerow na
skrzyni tadunkowej od srodka masy pojazdu w
Kierunku osi z (Dzeta - ¢) [m]

0,258

0,247

0,212

Tabela 13. Wyniki oszacowania momentu bezwladnos$ci obcigzenia zastepczego wzgledem

srodka masy pojazdu

Pojazd w stanie obcigzenia zgodnie z p.
41.1. 4.1.2. 4.1.3.
ls: [kgm?] 17,0 17,2 17,2
Obciazenie zastgpcze kierowey | sy [kgm?] 3,8 34 6,5
ls. [kgm*] 3,7 3,3 6,4
L ls: [kgm?] 5,8 5,9 5,8
Obquerfni Zlastqllz_cze aparatury za Is, [kgmz] 9.7 9.3 0.6
otelem kierowcy . [kg] o8 94 07
o . ls: [kgm®] 69,0 69,6 69,4
Obciagzenie zastepeze pasazerow Is [kgmz] 783 754 5.9
na tylnej kanapie 1 5
ls. [kgm?] 101,7 98,8 29,2
o ls: [kgm®] 50,3 50,3 50,3
Ob“@zsir;lze zastspeze fadunkuw 17 “nom? | 26293 | 26013 | 1633,0
yni fadunkowey ls.[kgm?] | 26758 2647,9 1679,6
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4.9. Wyznaczenie masy nieresorowanej
4.9.1. Masa nieresorowana z przodu pojazdu

Pomiar masy nieresorowanej z przodu pojazdu wykonano w nastgpujacy sposob. Wyjeto
elementy sprezysto- tlumigce zawieszenia (amortyzator w sprezynie $rubowej). Pojazd
znajdujacy si¢ na podno$niku nozycowym zostat uniesiony w taki sposob aby kota, cze$s¢ masy
potosi, zwrotnice, piasty, czes¢ masy wahaczy, elementy uktadu hamulcowego znajdujace si¢ w
poblizu kota swobodnie spoczywaly na wagach. Sposob umieszczenia samochodu pokazano na
rys. 23. Widok przedniego lewego zawieszenia bez elementow, o ktoérych wspomniano
wczesniej pokazano na rys. 24.

Widok pojazdu podczas badan

Rys. 23. Widok pojazdu podczas badan Rys. 24. Widok przedniego lewego
zawieszenia pojazdu

Wynik pomiarow jest nastepujacy:
- masa nieresorowana nie obejmujaca elementow sprezysto- thumigcych zawieszenia to 136 kg,
- masa amortyzatora w sprezynie to 7 kg,

- masa ogumionego kota samochodu wraz z nakretkami to 25 kg

4.9.2. Masa nieresorowana dotyczaca tylnej osi jezdnej

Pomiar masy nieresorowanej z tylu pojazdu wykonano w nastepujacy sposob. Odkrecono
elementy sprezysto- thumigce zawieszenia (resor pidorowy i amortyzator) od przodu pojazdu i od
tylu. Pojazd znajdujacy si¢ na podnos$niku nozycowym zostal uniesiony w taki sposdb aby resory
piérowe, wieszaki resoréw, §ruby mocujace, amortyzatory, kota jezdne, tylny most, elementy
uktadu hamulcowego swobodnie spoczywaty na wagach. Sposdb umieszczenia samochodu
pokazano na rys. 25. Widok od prawego boku tylnego mostu pojazdu podczas badan pokazano
narys. 26.
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Rys. 25. Widok tylnego mostu pojazdu Rys. 26. Widok od prawego boku tylnego
podczas badan mostu pojazdu podczas badan

Wynik pomiaré6w jest nastgpujacy, mianowicie masa nieresorowana obejmujaca elementy
sprezysto- thumigce zawieszenia to 221 kg.



