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 При создании системы электромагнитного гашения колебаний необходимым является 

 учет параметров транспортного средства и условий эксплуатации, таких как качество  
дорожного полотна, тип транспортного средства и его массогабаритные показатели. Для 
определения энергетических параметров на различных участках дорожного полотна была 
разработана математическая имитационная модель транспортного средства. В качестве 
среды программирования для создания имитационной модели была выбрана среда графи-
ческого программирования MATLAB Simulink. Проведен ряд опытов с применением раз-
личных параметров транспортного средства, типов дорожного полотна в рамках суще-
ствующих ездовых циклов. Результаты моделирования позволяют получить базовые 
расчетные характеристики электромагнитного гасителя колебаний выбранного транспорт-
ного средства, на основе которых будет производиться дальнейший расчет линейного элек-
тромагнитного гасителя колебаний. Зависимость энергоэффективности системы определя-
лась при использовании транспортного средства на дорогах, имеющих различный индекс 
ровности дорожных покрытий.       
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Введение 

Подвеска транспортного средства, как один из ключевых компонентов, вы-
полняет ряд задач, таких как устойчивость и управляемость авто, маневренность и 
обеспечение плавности хода. Подвеска включает в себя упругие элементы, гаси-
тели колебаний и направляющие. В настоящее время получили распространение 
механические, гидравлические и пневматические гасители колебаний. Одним из 
современных видов автомобильных подвесок является так называемая, электро-
магнитная подвеска, в которой электропривод может выполнять роль как упруго-
го элемента, так и демпфера. Данный тип подвески может быть выполнен с при-
менением гасителей колебаний различной конструкции, при этом возможность 
рекуперации энергии, затраченной на преодоление неровностей путевой структу-
ры, позволяет повысить общую энергетическую эффективность транспортного 
средства 

1. Имитационная модель пассивной подвески 

Для определения требований к системе управления электромагнитной подвес-
кой была создана имитационная математическая модель транспортного средства. 
Определение параметров модели необходимо начать с разработки имитационной 
модели пассивной подвески и впоследствии модернизировать имеющуюся модель 
в активную. Под пассивной подвеской в данном случае следует понимать воз-
можность работы подвески только как гасителя колебаний с изменяемыми харак-
теристиками.  
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ENERGY PARAMETERS OF THE VEHICLE  
ELECTROMAGNETIC SHOCK ABSORBER 

Shchurov N.I., Bakholdin P.A., Bakholdin D.A. 
Novosibirsk State Technical University, Novosibirsk, Russia 

 
The creation of an electromagnetic shock absorber system is necessary taking into account 

such parameters of the vehicle and operating conditions as the quality of the roadway, the grades, 
and the weight and size of the vehicle. A mathematical simulation model of the vehicle was de-
veloped to determine energy indicators in various road sections. The MATLAB Simulink  
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programming environment was chosen to create the most practical and functional simulation 
model. A number of experiments were carried out using various parameters of the vehicle, types 
of roadways and driving cycles. Simulation results allow obtaining basic characteristics of elec-
tromagnetic damper of the selected vehicle, on the basis of which a linear electromagnetic damper 
shock absorber will be calculated. System energy efficiency was determined when using a vehicle 
on roads having a different road surface evenness index. 

 

Keywords: electromagnetic shock absorber, simulation modeling, international road surface 
evenness index, energy efficiency. 
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