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Anotacija

Studiju kurss veltits lokomotivju vilces piedzinas dinamikas ievades apgtsSanai. Studiju kursa
ietvaros aplikoti lokomotivju vilces piedzinas kinematika, kinematiskas kludas saistibas vilces
motoru pakares veidu, kinematiskas pilnibas nosacijumi un to analize. Apakssist€mas "vilces
motors-parvadmehanisms-ritenparis" matematiskais modelis. Apaks$sistémas "ekipaza-elastigais
sliezu cel$" modela strukttira un parametri. Vilces piedzinas dinamika kvazistacionaros un
nestacionaros kustibas rezimos. Piedzinas frikcijas paSierosmes svarstibu attistiba un
pamatipasibas, to Ipatnibas vilces piedzina ar hidraulisko parvadu. Sisteémas parametru
optimizacija.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetenceés un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir sniegt zinaSanas par lokomotivju vilces piedzinas dinamiku. Veidot toposa
inzeniera kompetentu miisdienigu prieksstatu par dinamiskam slodzém lokomotivju vilces
piedzina, to rasanas iemesliem un pasakumiem to samazinasanai.

Studiju kursa uzdevumi ir:

1.veidot izpratni par lokomotivju kinematiskas pilnibas kritérijiem un dazada tipa piedzinas
salidzinajumus;

2.sniegt zinaSanas par ritenu un sliezu longitudinalas saites modela parametru un struktiiras
ietekme uz verpes svarstibam piedzina;

3.sniegt zinaSanas par dinamiskiem procesiem;

4.sniegt zinasanas par lokomotivju vilces piedzina aprékiniem.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Pastavigais darbs ietver: teorgtiska materiala apguvi; praktisko darbu rezultatu apstradi un
novertéjumu; majas darba izpildi.

Literataira

Obligata/Obligatory:

1. Transporta elektriskas masinas. J.Dirba, K.Ketners, N.Levins, V.Pugacevs. Macibu lidzeklis.
JUMAVA 2002.g.- 344 Ipp.

2. L. Sergejeva Metalkonstrukciju negraujosa kontrole dzelzcela transporta Riga, 2009.

3. Myamlin S, Luchanin M, Neduzha L 2013 Construction analysis of mechanical parts of
locomotives. TEKA. Commission of motorization and energetics in agriculture (vol. 13) ed.
E. Krasowski (Lublin: Commission of Motorization and Energetics in Agriculture) chapter 3 pp
162-169.

4. Spiryagin M, Cole C, Sun Y, McClanachan M, Spiryagin V, McSweeney T 2014 Design and
Simulation of Rail Vehicles (Boca Raton: CRC Press).

5. Naveen S, Kiran C, Prabhu M 2014 Study on Bogie and Suspension System of an Electric
Locomotive (Wap-4) IIMER 4 1-14.

6. Spiryagin M, Sun Y, Cole C, Simson S, Persson I 2011 Development of traction control for
hauling locomotives J Syst Des Dyn 5(6) 1214-1225.

Papildus/Additional:

1. buproxos U.B., bensier A.U., Peionukos E.K. TsaroBbie nepenadn 31eKTPONOABIKHOTO COCTaBa
JKene3HbIX gopor. M.: Tparcnopt, 1986. 256 c.

2. TaBnenko A.Il. lunaMuka mpuBOAOB MarucTpaibHBIX JOKOMOTUBOB. - M.: MamuHocTpoeHue,
1981.-192 c.: um.

3. IoBbINIeHUE HAISKHOCTH SKUIAXHOM 9acTH TerioBo30B / A.W. Bensier u ap.: [Tox pen. JL.K.
Job6peanHa. - M.: Tpancmopt, 1984. 248 c.

4. EBcrparoB A.C. DkunaxHble 4acTH TEII0Bo3B. M.: MammHocTpoenue, 1987. - 135 c.

5. Teopust u koHCTpYKIUS JokOMOTHBOB: I'.C.Muxanpuenko , B.H.Kpammunkos M.: "Mapmpyt",
2006. - 584.c. MapmipyT, 2004. - 424 c.

NepiecieSsamas priek$zina$anas

Dizellokomotivju dinamika, darbibas principi.

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas

Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs

Vilces piedzinas specifiskie darbibas apstakli. Vilces piedzinas parnesuma attiecibas visparinata 2 2 2 4

analitiska izteiksme.

Kinematiskas pilnibas kriteriji un dazada tipa piedzinas salidzinajums. 4 4 2 4

Reduktora un ekipazas konstruktivo parametru ietekme uz piedzinas kinematiku. 4 4 3 4

Parvadu mehanismu kinematiskas pilnibas analize un noveértéjums. 4 4 3 4

Visparinatie spéki, kas darbojas uz ritenpari dazados ta darba reZimos. 4 4 3 4




Apakssistemas “elektromotora enkurs — parvada mehanisms - ritenparis” matematiska modela
izstradasanas principi.

Apakssisteémas dobjo varpstu transversalo telpisko svarstibu matematiskais modelis.

Apakssist€émas “ekipaza — elastigais cel$” modela struktiiras un parametru izvéle.

Sistemas “ekipaza — vilces elektropiedzina - cel§” dinamisko raditaju aprékina metodika
kvazistacionaros.

Ritenu un sliezu longitudinalas saites modela parametru un struktiiras ietekme uz verpes svarstibam
piedzina.

Dinamiskie procesi vilces piedzina, kurus rada parvada mehanismu kinematiska nepilniba.
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Vilces piedzinas lenkisko svarstibu un ekipazas vertikalo svarstibu mijiedarbibas likumsakaribas un
vertejuma kritériji
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Dobu varpstu telpiskas transversalas svarstibas.

Dinamiskie procesi vilces piedzina realiz€jot robezsakerei noteikto maksimalo vilces speku.

Vilces piedzinas frikcijas pasierosmes svarstibu pamatipasibas un pastavesanas robezas.

Sistemas “ekipaza — vilces elektromotors - cels” kvaziharmonisko pasierosmes svarstibu
pastavés$anas robezas.

B B B [\
BN BN B | N8
W W W W

(=)W B =N B o PN

Sakumnosacijumu un sist€émas “ekipaza — vilces elektromotors - cel$” dazadu parametru ietekme.

Dazadu faktoru ietekme uz vilces piedzinas dinamiskam slodzém un paSierosmes svarstibam.

Lokomotivju tehniski ekonomisko parametru noteikSana.

Dizellokomotives iekSdedzes virzuldzingja tehnisko parametru noteik$ana.

Dizeldzingja baroSanas, ellas, tidens un gaisa padeves sisttmu parametru aprékini.

Dizeldzingja tidens dzesé$anas sistémas siltumapmainas aprékini.

Dizeldzingja siltummaina siltumapmainas aprekini.

Dizeldzingja virspiites gaisa dzese$anas sistemas aprekins un shémas izvéle.

Lokomotivju paligiekartu piedzinas jaudas aprékini.

Vilces zobratu parvada aprékini.
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Sasniedzamie studiju rezultati un to vérté¥ana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertéSanas metodes

Prot izskaidrot dinamisko slodzu noteikSanas metodiku lokomotivju vilces piedzina, matematiskas
modeléSanas pamatnostadnes.

Patstavigie darbi, diskusijas nodarbibas.
Eksamens, kura ietverti gan kursa darba
rezultati, gan teorétiskie, gan praktiskie
jautajumi.

Prot lokomotivju tehniski ekonomisko parametru noteikSanu un dizellokomotives ieksdedzes
virzuldzingja tehnisko parametru noteikSanu.

Eksamens, kura ietverti gan kursa darba
rezultati, gan teorctiskie, gan praktiskie
jautajumi.

Prot apakssistemas “vilces motors - parvadmehanisms — ritenparis” matematiskais modelis.
Apakssistémas “ekipaza - elastigais sliezu cel§” modela struktiira un parametri.

Patstavigie darbi, diskusijas nodarbibas.
Eksamens, kura ietverti gan kursa darba
rezultati, gan teorétiskie, gan praktiskie
jautajumi.

Prot vilces piedzinas dinamika kvazistacionaros un nestacionaros kustibas reZzimos.

Eksamens, kura ietverti gan kursa darba
rezultati, gan teorétiskie, gan praktiskie
jautajumi.

Prot piedzinas frikcijas pasierosmes svarstibu attistiba un pamatipasibas, to Ipatnibas vilces piedzina
ar ar hidraulisko parvadu. Sist€mas parametru optimizacija.

Patstavigie darbi, diskusijas nodarbibas.
Eksamens, kura ietverti gan kursa darba
rezultati, gan teorétiskie, gan praktiskie
jautajumi.

Spé€j izveidot lokomotivju vilces piedzinas diferencialvienadojumus.

Studiju darbs.

Izprot materialu par lokomotivju vilces piedzinas dinamiku.

Eksamena teorétiskie jautajumi.

Studiju rezultatu vértéSanas kritériji

Kriterijs % no kopgja vertejuma
Kontroldarbu izpilde 10
Studiju darba izpilde 35
Atbildes uz eksamena teorétiskiem jautdjumiem 40
Eksamena praktiska uzdevuma izpilde 15
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
1. 7.0 32.0 48.0 0.0 *




