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Santrauka. Straipsnyje yra pateikiamas vienvamzdziuose amortizatoriuose naudojamo plokstelinio voZtuvo matematinis
modelis, skirtas nustatyti voZtuvo ploksteliy deformacijas, susidarancias amortizatoriaus eksploatacijos metu, nuo kuriy
priklauso amortizatoriaus sukuriama slopinimo jégos charakteristika. Sudarytame modelyje yra jvertinamas voZtuvo
ploksteliy skaicius, geometriniai matmenys, iSdéstymas ir medZiagos savybés, nustatomos kontaktinés jégos, susidaran-
Cios tarp voZtuvo ploksteliy. Aprasomas plokstelinio voZtuvo modelis yra pateikiamas programinio paketo Mat-
lab/Simulink aplinkoje, atliekama sudaryto modelio analizé naudojantis programiniu paketu ANSYS 15.0.

ReikSminiai ZodZiai: vienvamzdis amortizatorius, plokstelinis voZtuvas, matematinis modelis, deformacijos, kontaktinés

jégos, slégiy skirtumas.
Ivadas

Siekiant judéti optimalia kelio trajektorija, transpor-
to priemonei judant posiikiuose ar horizontaliosiomis
kreivinémis vaZiavimo trajektorijomis, be judéjimo va-
Ziavimo kryptimi, automobilis taip pat atlieka judesius ir
apie skersing, iSilgine ir vertikalig aSis, o atsirandantys
amortizuojamy ir neamortizuojamy masiy svyravimai turi
neigiamos jtakos vaziavimo dinamiSkumui ir saugumui,
todél automobiliy pakabose yra naudojami amortizatoriai.
Taciau, net automobiliuose naudojant autosportui skirtus
amortizatorius, jy pakabos néra konstrukciSkai neprie-
kaiStingos, kadangi sportiniams automobiliams ar moto-
ciklams skirti amortizatoriai yra projektuojami taip, kad
bty tinkami jvairiose situacijose, esant jvairioms eksplo-
atacijos salygoms, siekiant iSgauti patenkinamas slopini-
mo charakteristikas. Autosportui skirti amortizatoriai turi
2-3 nepriklausomus charakteristiky reguliatorius, kurie
leidZia keisti amortizatoriaus eksploatacinius rodiklius
atskirai suspaudimo ir/arba iStraukimo eigose, taciau Siy
reguliatoriy ribos yra per siauros norint konkrety sportinj
automobilj pritaikyti tam tikroms eksploatacijos saly-
goms, pavyzdZiui, Ziedinéms lenktynéms, atsizvelgiant |
specifinius poreikius ir automobilio parametrus, todél
amortizatoriy konstrukcijos yra modifikuojamos.

Vienvamzdziy amortizatoriy veikimo principas yra
paremtas amortizatoriaus konstrukcijos, t.y., plokStelinio
voztuvo sukuriamu pasiprieSinimu alyvos judéjimui, jo

eksploatacijos metu, todél modifikuojant plokstelinj voZtu-
va yra suformuojamos skirtingas savybes turin¢ios amorti-
zatoriaus slopinimo jégos charakteristikos. Literatiiros
Saltinyje (Farjoud et al. 2011) yra nurodoma, kad amortiza-
toriaus slopinimo jégos charakteristikos forma ir eksploa-
taciniai rodikliai tiesiogiai priklauso nuo ploksteliniuose
voztuvuose naudojamy ploksteliy skaiCiaus, geometriniy
matmeny, jy iSdéstymo ir medZiagos savybiy, i8 kurios yra
gaminamos plokstelés, taciau tiksli $iy faktoriy jtaka amor-
tizatoriaus slopinimo charakteristikai néra iStirta. Eksperi-
mentiniu biidu istirti rezultatus, gaunamus taikant jvairius
voZtuvo ir jo ploksteliy modifikavimo derinius praktiSkai
nejmanoma dél tyrimy kainos ir sugaiStamo laiko. Tai yra
reali problema, su kuria yra susiduriama sportiniy automo-
biliy ir motocikly amortizatoriy modifikavimo veikloje,
todél fizikinés sistemos matematinis modeliavimas yra
tapes realia alternatyva eksperimentiniams bandymams.
Vis délto, siekiant supaprastinti matematinio modeliavimo
procesa, jvairiy mokslininky darbuose yra jvedami jvairiis
supaprastinimai, kurie nulemia netikslius modeliavimo
rezultatus, pavyzdziui: nevertinamas ploksteliy iSdéstymas
(Talbott, Starkey 2002), nevertinamos amortizatoriuose
naudojamos alyvos fizikinés savybés (Ping 2003) bei aly-
vos debitas, susidarantis alyvai tekant pagalbinémis stii-
moklio drenazinémis kiaurymémis (Farjoud et al. 2011;
Phu, Lee 2014) ar jvedami jvairis kitokie voztuvo konst-
rukcijos supaprastinimai (Funke, Bestle 2013). Dél Siy
prieZas€iy naujy tikslesniy matematiniy modeliy kiirimas
yra aktualus uzZdavinys.
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Plokstelinio voztuvo matematinis modelis

Tokio tipo uzdaviniai, kai modeliuojami jvairiy me-
chaniniy sistemy elementy tarpusavio rySiai, sgveika ir
deformacijos, yra sprendziami taikant jvairaus pobiudzio
prielaidas ir metodus. Siame darbe remiantis literatiiros
Saltiniais (Farjoud et al. 2011) ir (Talbott, Starkey 2002)
yra parenkamas Roarko deformacijy skai¢iavimo meto-
das, kuris yra jvardinamas, kaip vienas tiksliausiy skaiti-
niy metody, skirty nustatyti jvairiy ploksteliy ilinkiams.
PlokStelinio voZtuvo matematinis modelis yra sudaromas
naudojantis 1 pav. pateikta skai¢iuojamaja schema, kurio-
je yra vaizduojamas plokstelinis voZtuvas, susidedantis i$
trijy ploksteliy, schemoje taip pat yra pavaizduoti pagrin-
diniai ploksteliy matmenys, ploksteles veikiancios apkro-
vos, ju pridéjimo spinduliai.
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1 pav. Plokstelinio voZtuvo, ploksteléms kontaktuojant tik
iSoriniuose spinduliuose, skai¢iuojamoji schema

Taikant Roarko deformacijy skai¢iavimo metoda,
voZztuvo ploksteliy jlinkio nustatymui yra priimamos Sios
pagrindinés prielaidos, kuriy laikantis yra atliekamas
modeliavimas:

1. Modeliuojamy ploksteliy pavirSius yra plokscias,
plokstelés storis yra pastovus visame plokstelés skersme-
nyje ir plokstelé yra pagaminta i§ vienalytés medZiagos
(E = const), jos savybés visame skerspjlivyje yra vieno-
dos. Plokstelés spindulys a yra baigtinio ilgio;

2. Plokstelés deformacijos dél temperattiros povei-
kio neegzistuoja;

3. Modeliuojamy ploksteliy storio ir maZiausio
matmens plokStumoje santykis yra < V4.

4. Ploksteliy vidurinysis pavirSius (sluoksnis) yra
plokscias ir deformacijos metu jo skersmuo nekinta, t. y.,
ploksteliy vidurinysis pavirSius yra neutralusis sluoksnis.
Plokstelés neutralusis sluoksnis yra statmenas veikian¢iy
jégu plokstumai;

5. Vertikaliis poslinkiai (jlinkiai) nagrinéjami koor-
dinaciy z — v sistemoje (jlinkiy aSis v sutampa su asimi y).
Ilinkis yra laikomas teigiamu, kai skerspjiivio centras

pasislenka teigiamos skerspjuvio aSies kryptimi (horizon-
talioje plokSteléje — aukStyn, kaip parodyta 1 pav.). Nag-
ringjami tik linijiniai poslinkiai. Deformacijos yra tik
tamprios, galioja Huko désnis;

6. Amortizatoriaus eksploatacijos metu, voZztuvui
esant deformuojamam, tarp ploksteliy susidaro tarpai ir
jos kontaktuoja tik iSoriniuose spinduliuose a; (1 pav.).
Siuo atveju, taip pat gali biiti priimama prielaida, kad
amortizatoriaus eksploatavimo metu, voZtuvui esant de-
formuojamam, tarp ploksteliy tarpai gali nesusidaryti ir
jos kontaktuoja visu savo pavir§iaus plotu, taciau tokios
prielaidos priémimas reikalauja atskiro ploksteliy tarpu-
savio saveikos tyrimo ir kontaktinés mechanikos uzdavi-
nio formulavimo, todél toliau Siame straipsnyje prielaida,
kai tarp ploksteliy nesusidaro tarpai ir jos kontaktuoja
visu savo pavirSiaus plotu, néra nagriné¢jama.

IS 1 pav. pateiktos skaiciuojamosios schemos yra
matoma, kad remiantis jvardintomis prielaidomis, galima
i§skirti du pagrindinius veikianciy apkrovy atvejus:

1. Plokstelé deformuojama dél slégiy skirtumo, su-
sidarancio tarp suspaudimo ir i§traukimo kamery amorti-
zatoriaus eksploatacijos metu. 1 paveiksle §i apkrova
Zymima simboliu g ir vaizduojama, kaip plokStele vei-
kianti i$skirstyta apkrova. Sis apkrovos tipas galioja tik
pirmajai voZtuvo plokstelei, esanciai ant stimoklio.

2. Voztuvo plokstelés yra deformuojamos plokste-
liy kontakto spinduliuose atraminiy reakcijy (kontaktiniy
jégu), susidaranciy dél pirmaja voztuvo plokstele vei-
kiancio slégiy skirtumo. Atraminés reakcijos 1 paveiksle
Zymimos simboliu w; ir yra vaizduojamos, kaip koncent-
ruotos jégos.

Kadangi amortizatoriaus voZtuvo plokstelés yra de-
formuojamos veikiant dviems skirtingiems apkrovy atve-
jams, skaitiniam ploksteliy jlinkio modeliavimui yra pa-
renkami atitinkami Roarko deformacijy skai¢iavimo me-
todo algoritmai, apraSomi literatliros Saltinyje (Warren,
Budynas 2001).

Priémus jvardintas prielaidas, plokstelinis voZtuvas
Siame straipsnyje yra nagrin¢jamas, kaip statiSkai neiSsp-
rendZiama strypiné sistema, taikant jégy metoda, kuris
yra grindZiamas modeliuojamos sistemos statinio neiSsp-
rendZiamumo laipsnio nustatymu ir papildomos kanoni-
niy lyg¢iy sistemos, kuri iSreiSkia sistemos deformavimo-
si salygas, sudarymu. Kanoniniy lyg¢iy sistemos sprendi-
niai yra neZinomaisiais laikyty atpalaiduotyjy rySiy atra-
miniy reakcijy wi, t.y., kontaktiniy jégy tarp voZtuvo
ploksteliy, reik§més. Bendruoju atveju kanoniniy lygéiy
sistema plokSteliniam voZtuvui, susidedanfiam i§ n
ploksteliy, kuris yra modeliuojamas, kaip k karty statiskai
neiSsprendZiama strypiné sistema, yra uZraSoma:

O Wip +0,Wos +..+ 0w + A =dywy,

621W12 + 622W23 +...+ 62[W[ = d3W23

anlwlz + 6n2W23 +...+ am'wi = O

Cia: 8, — vienetinés jégos w; sukeltas pagrindinés siste-
mos poslinkis atpalaiduotojo rySio kryptimi ploksteliy
kontakto spindulyje, m; A; — slégiy skirtumo ¢ sukeltas
pagrindinés sistemos poslinkis atpalaiduotojo rysio kryp-
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timi ploksteliy kontakto spindulyje, m; w; — atraminé
reakcija (kontaktiné jéga), veikianti plokSteliy kontakto
spindulyje, N; d — deformuojamo pagrindo (atitinkamos
plokstelés) deformatyvumo koeficientas, m/N.

Kadangi tik pirmoji vozZtuvo plokstelé yra deformuo-
jama tikrosios apkrovos g, o kitos plokstelés tiesioginés
saveikos su Sia apkrova neturi, todél dydis A; taip pat yra
vertinamas tik 1-ojoje sistemos lygtyje, aprasancioje pir-
mosios plokstelés deformacijas v aSies kryptimi. Pirmo-
sios plokstelés deformacijos atveju, deformuojamas pag-
rindas yra antroji plokStelé, antrosios plokstelés deforma-
cijos atveju, deformuojamas pagrindas — tre€ioji plokstelé
ir t. t. PlokStelés, kuri yra deformuojamas pagrindas, de-
formatyvumo koeficientas yra nustatomas ploksteliy kon-
takto spindulyje. PlokSteliniame voZtuve, paskutinioji
voztuvo plokstele, priklausomai nuo amortizatoriaus
gamintojo, gali buti jtvirtinama nejudamai, tokiu atveju
yra priimama prielaida, kad prie$paskutiniosios vozZtuvo
plokstelés poslinkiai atpalaiduotyjy rySiy kryptimis yra
nejmanomi, t.y., lygts nuliui ((1) lyg€iy sistemos n-toji
lygtis). Jeigu n-toji voZtuvo plokstelé yra jtvirtinta juda-
mai, jos deformatyvumo koeficientas yra nustatomas
ploksteliy kontakto spindulyje pridedant vieneting jégg ir
jvertinant Sios jégos sukeltus plokstelés poslinkius. Kity
voztuvo ploksteliy deformatyvumo koeficientai yra nusta-
tomi jvertinant ploksteliy iSdéstyma ir jy skaiciy, sufor-
muojant pagalbing lyg¢iy sistema:

4 ’ 7
3wy +A, =dywi;

, )
&, Wi + A= dyi Wi

gia: &), — papildomos vienetinés jégos w; sukeltas pag-
rindinés sistemos poslinkis atpalaiduotojo rySio kryptimi
atitinkamy ploksteliy kontakto spindulyje, m; Ap+1 —
papildomos vienetinés jégos Wwy,,, pridétos iSoriniame
atitinkamos plokstelés spindulyje, sukeltas plokStelés
poslinkis ploksteliy kontakto spindulyje, m; d,+1 — Zino-
mas (nustatytas) atitinkamos plokstelés deformatyvumo
koeficientas, m/N; w; — atraminé reakcija, sukeliama

papildomos vienetinés jégos w; , N.
Remiantis (2) lygciy sistema, kiekvienos plokstelés
deformatyvumo koeficientas atitinkamai yra iSreiSkiamas:

+A
dy =22 p 3)

i+1

ia: y,, — atraminés reakcijos w, sukeltas atitinkamos
plokstelés poslinkis, m.

Amortizatoriaus eksploatacijos metu, voZtuvo ploks-
telés tuo paciu laiko momentu yra veikiamos daugiau nei
vienos apkrovos, todél nustatant atitinkamy plokSteliy
ilinkj, joms yra taikomas superpozicijos principas, t.y.,
visa plokstele veikianti apkrova yra iSskaidoma j dalines
apkrovas, kuriy kiekviena yra jvertinama taikant reikiamag
Roarko deformacijy skai¢iavimo algoritmg. Nustatinéja-
mas jlinkis tam tikrame pasirinktame plokstelés spinduly-
je yra apskai¢iuojamas nuo kiekvienos veikiancios dali-
nés apkrovos atskirai, gautieji rezultatai sumuojami ir

tokiu bidu gaunamas plokstelés jlinkis nuo visos vei-
kianc¢ios apkrovos. Taikant superpozicijos principa,
ploksteliy jlinkis yra nustatomas sudarant lyg¢iy sistema:

n= )q + (),
2 =)o)y = (20), + (21 » “)
V3 = (y3)23 = (Zz)lz + (22 )23

¢ia: (y1)q — pirmosios plokstelés jlinkis iSoriniame spindu-
lyje, sukeltas veikianc¢io slégiy skirtumo ¢, m; (yi)i2 —
pirmosios plokstelés jlinkis iSoriniame spindulyje, sukel-
tas atraminés reakcijos wi2, m; (y2)12 — antrosios plokste-
1és jlinkis iSoriniame spindulyje, sukeltas atraminés reak-
cijos wi2, m; (32)12 — antrosios plokstelés jlinkis iSorinia-
me spindulyje, sukeltas atraminés reakcijos w3, m; (z1)4 —
pirmosios plokstelés jlinkis ploksteliy kontakto spinduly-
je, sukeltas veikiancio slégiy skirtumo ¢, m; (z1)12 — pir-
mosios plokstelés jlinkis ploksteliy kontakto spindulyje,
sukeltas atraminés reakcijos wiz, m; (y3)23 — treciosios
plokstelés jlinkis iSoriniame spindulyje, sukeltas atrami-
nés reakcijos wa3, m; (z2)12 — antrosios plokstelés jlinkis
ploksteliy kontakto spindulyje, sukeltas atraminés reakci-
jos wia, m; (z2)12 — antrosios plokstelés jlinkis ploksteliy
kontakto spindulyje, sukeltas atraminés reakcijos w23, m.

Jeigu plokstelinj voztuva sudaro daugiau nei trys
plokstelés, tuomet (4) lygciy sistema yra papildoma lyg-
timis, analogiSkomis antrajai Sios sistemos lyg¢iai. Suda-
rytu plokstelinio voZtuvo matematiniu modeliu nustacius
galutinj pirmosios voztuvo plokstelés jlinkj, remiantis
literatiiros Saltinyje (Farjoud et al. 2011) pateikiamu
vienvamzdZio amortizatoriaus matematiniu modeliu yra
apskaiciuojamas teorinis voZtuvo deformacijos suformuo-
jamas drenaziniy kiaurymiy, skirty alyvos tékmei, skersp-
javio plotas A:

A=27E'Cl1'y1, (5)

¢ia: y; — pirmosios plokstelés jlinkis iSoriniame spinduly-
je, m; a; — iSorinis pirmosios plokstelés spindulys, m.

Matematinis modelis Matlab/Simulink aplinkoje

ApraSytas matematinis modelis programinio paketo
Matlab/Simulink aplinkoje yra pateikiamas 2 paveiksle.
2 pav. pateiktas modelis leidZia analizuoti voZtuvo, suda-
ryto i§ 2-9 ploksteliy, deformacijas, priklausomai nuo $iy
modelio jvesties parametry: slégiy skirtumo ¢, susidaran-
¢io tarp amortizatoriaus suspaudimo ir iStraukimo ka-
mery, ploksteliy jtvirtinimo voZztuve spindulio b, plokste-
liy skaiciaus, kiekvienos i§ plokSteliy iSorinio spindulio a;
ir storio, ploksteliy medZiagos tamprumo modulio, Pua-
sono koeficiento ir stimoklio pagrindiniy drenaZiniy
kiaurymiy matmeny.

3 paveiksle yra vaizduojami gaunamy pirmosios
voztuvo plokstelés iSorinio tasko deformacijy modelia-
vimo rezultaty pavyzdziai, taikant 2 pav. pateikta mate-
matinj modelj. 3 pav. pateikti rezultatai yra gauti mode-
liavimo objektu parinkus ploksteles, kuriy storis —
0,3 mm, jtvirtinimo spindulys — 6 mm, pirmosios voZtuvo
plokstelés iSorinis spindulys 19 mm, kity ploksteliy spin-
duliai atitinkamai — 18, 17, 16, 15, 14, 12, 10, 8§ mm,
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i§skirstytosios apkrovos (slégiy skirtumo) pridéjimo vidi-
nis spindulys — 15 mm, plokSteliy medZiagos Puasono
koeficientas — 0,3, tamprumo modulis — 210 GPa, vei-
kiantis slégiy skirtumas — 0—1,5-0 MPa.

IS pateikto 3 paveikslo matyti, kad veikiant maksima-
liai, vienodo dydzio — 1,5 MPa apkrovai, labiausiai yra

Ploksteliy iSoriniai spinduliai [m]

deformuojamas plokstelinis voZtuvas, sudarytas i§ dviejy
ploksteliy — 3,83 mm, tuo tarpu plokStelinio voZtuvo, suda-
ryto i§ 9 ploksteliy, pirmosios plokStelés iSorinio tasko
deformacija yra 1,11 mm. D¢l Sios priezasties galima dary-
ti prielaida, kad plokstelinio voztuvo deformacijoms di-
dziausig jtaka turi voZtuve naudojamy ploksteliy skaicius.
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2 pav. VienvamzdZio amortizatoriaus plokstelinio voZtuvo matematinis modelis programinio paketo Matlab/Simulink aplinkoje
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3 pav. Plokstelinio voZtuvo pirmosios plokstelés iSorinio tako deformacijy matematinio modeliavimo rezultaty pavyzdys

i i [T
2 23 3 ;3.5
4ploksteliy 5ploksteliy
voZtuvas voZtuvas
8 ploksteliy 9 plokiteliy
voZtuvas voztuvas




Skackauskas ir kt. VIENVAMZDZIO AMORTIZATORIAUS PLOKSTELINIO VOZTUVO MATEMATINIS MODELIS

Matematinio modelio analizé

Matematinio modelio analizé¢ yra atliekama progra-
miniu paketu ANSYS 15.0 taikant baigtiniy elementy (BE)
metoda. 4 paveiksle yra pateikiamos santykinés paklaidos
A reikSmés tarp amortizatoriaus plokstelinio voZtuvo ma-
tematiniy modeliy skai¢iavimo rezultaty, taikant Roarko ir
baigtiniy elementy metodus, esant salygai, kad pirmosios
voZtuvo plokstelés deformacijos yra sukeliamos tik ja vei-
kiancio slégiy skirtumo. IS pateikto 4 paveikslo matyti, kad
nustatant ploksteliy ilinkj skirtinguose jy spinduliuose r,
gaunamy rezultaty santykinés paklaidos dydis taikant jvar-
dintus modeliavimo metodus priklauso nuo:

1. Isskirstytos apkrovos pridéjimo spindulio ro. Ap-
dorojus modeliavimo rezultatus buvo pastebéta, kad kuo
iSskirstytos apkrovos veikimo plotas yra didesnis, t.y.,
kuo pagrindinés drenazinés kiaurymés yra didesnés, tuo
santykiné paklaida tarp gaunamy modeliavimo rezultaty,
taikant Roarko ir BE metodus, yra mazesné;
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2. Plokstelés jtvirtinimo spindulio b. DidZiausia san-
tykiné paklaida tarp modeliavimo rezultaty pasireiskia
plokstelés spinduliuose 7, kurie yra artimi plokstelés jtvir-
tinimo spinduliui b (A < 100 %), maZiausia — jlinkj nusta-
tinéjant iSoriniame plokStelés spindulyje a (A < 0,1 %).
Maksimalios santykinés paklaidos A (100 %) susidary-
mas plokstelés jtvirtinimo spindulyje b, gali biti paaiski-
namas tuo, kad taikant Roarko deformacijy skai¢iavimo
metoda, néra jvertinama salyga, kad jtvirtinta plokstelés
dalis néra deformuojama, t.y., slégio poveikis ploksteli-
nio voZtuvo tvirtinimo konstrukcijai yra jvertinamas ne-
teisingai, o modeliuojant BE metodu, slégio poveikis
plokstelinio voztuvo tvirtinimo konstrukcijai yra jverti-
namas, kaip poslinkis su nulinémis vertémis, t.y., prii-
mama, kad jtvirtinta plokstelés dalis yra nedeformuoja-
ma. Atlikus gauty modeliavimo rezultaty analize taip pat
buvo pastebéta, kad veikiancios iSskirstytos apkrovos
dydis ir plokstelés storis neturi jtakos susidaranciy mode-
liavimy rezultaty santykinéms paklaidoms.
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4 pav. Amortizatoriaus plokstelinio voZtuvo matematiniy modeliy skai¢iavimo rezultaty santykinés paklaidos,
taikant Roarko ir BE metodus, esant salygai, kad pirmosios vozZtuvo plokstelés deformacijos yra sukeliamos
tik ja veikiancio slégiy skirtumo
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5 pav. Amortizatoriaus plokstelinio voZtuvo matematiniy modeliy skai¢iavimo rezultaty santykinés paklaidos, taikant Roarko
ir BE metodus, esant salygai, kad voZtuvo plokstelés deformacijos yra sukeliamos ja veikianc¢iy kontaktiniy jégy:
a — iSoriniame plokstelés spindulyje; b — tam tikrame plokstelés spindulyje

5 paveiksle yra pateikiamos amortizatoriaus plokste-
linio voZtuvo skaitiniy matematiniy modeliy skai¢iavimo
rezultaty santykinés paklaidos A reik§més, taikant Roarko
ir BE metodus, kai voZtuvo plokstelés deformacijos yra
sukeliamos tiek kontaktiniy jégy iSoriniame plokStelés
spindulyje a> (a dalis), susidaran¢iy dél modeliuojamos
plokstelés kontakto su didesnio spindulio plokstele, tiek
kontaktiniy jégy tam tikrame plokstelés spindulyje a3 (b
dalis), susidaranc¢iy dél modeliuojamos plokstelés kontak-
to su maZesnio spindulio plokstele.

IS 5 paveiksle pateikto grafiko yra matyti, kad kaip
ir deformacijy susidaranc¢iy dél veikiancio slégiy skir-
tumo atveju, taip ir $iuo atveju, modeliavimo rezultaty
santykinés paklaidos priklauso nuo kontaktinés jégos
veikimo spindulio ir nuo plokstelés jtvirtinimo spindulio
b. Nagrinéjant jvardintus kontaktiniy jégy veikimo atve-
jus taip pat buvo nustatyta, kad nepriklausomai nuo
iSorinio modeliuojamos voZtuvo plokstelés spindulio a,
maziausia santykiné paklaida tarp modeliavimo rezulta-
ty yra gaunama jlinkj nustatinéjant iSoriniame plokstelés
spindulyje a> (A £ 0,1 %), o ilinkj nustatinéjant maZes-
niuose plokstelés spinduliuose, t. y., spinduliui, kuriame
yra nustatin¢jamas plokstelés jlinkis artéjant prie ploks-
telés jtvirtinimo spindulio b, modeliavimo rezultaty
santykinés paklaidos, taikant Roarko ir BE metodus,
didéja, todél galima teigti, kad iSorinis plokStelés spin-
dulys a» neturi jtakos gaunamy rezultaty santykinéms
paklaidoms ir tikslumui.
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