PIDURITE PROJEKTEERIMINE
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o Pidurite ulesanded

o Pidurdusprotsess ja pohiparameetrid
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Pidurite ulesanded

* Pidurid peavad tagama soiduki kontrollitava aeglustuse kuni soiduki taieliku peatumiseni koigis
ettenahtud tee- ja ilmastikutingimustes.

* Pidurid peavad tagama soiduki lilkumise pusiva kiirusega tee langusel litkumisel.

* Pidurid peavad tagama soiduki liltkumatuse nii horisontaalsel teel kui ka ettenahtud kallakul
(seisupiduri funktsioon).
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pidurdamisel
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Pidurdamine - sOiduki liikumise kineetilise energia muundamine
soojusenergiaks

Energia muundamine toimub
hdordejdudude t66 vahendusel:

Af — ¥ pid Spid
Auto liikumise kineetiline energia,
mis pidurdamisel muundatakse
hdordejdudude tOOks: Pidurdusvdimsus:
mV: I - P = é
bk, = +
2 2 [

Pidurdusprotsessi olemus
Pidurdusprotsessi olemus
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Kiirus ja kineetiline energia

akutduks TUUL Veoauto Volvo FH ja poolhaagis

25km/h .

W 28kg+75kg=103kg

O0km/h

44000kg

14000kJ

Diiselrong Stadler Flirt

250km/h
1388kg+400kg=1788kg

4300kJ

g 176000kg

S 1 72000k
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Kineetiliste energia potentsiaalne ekvivalent

30km/h 50km/h O0km/h
62kJ 17;8;)9 kJ 560kJ
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Pidurdusprotsess

Peatumisteekond on reageerimisteekond + pidurite rakendumise teekond + aeglustuse kasvu teekond +
pusiva aeglustusega labitud teekond

S al- : Pidurdusteekond on aeglustuse kasvu teekond+pusiva
‘g aeglustusega labitud teekond
2 @
a 2 . -
% tr ]uhl reageerimisaeg
E, (0,3...1,7 s)
E ta pidurite rakendumiseaeg

(0,1...0,2s hiudro-, 0,25..0,4s pneumoajam)

Distance

ts aeglustuse kasvu aeg
(M1 max 0,36s; M2,M3,N1...N3 0,54s)

— l\\-l-—
-1
Stopping distance

*F{eaction time ‘ Braking time -
-+«— Stopping time ———

tw pidurduse aeg
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Pidurdusprotsess

Pidurdusjou suurim vaartus on seotud auto vertikaaljou ja pikisidestusteguri korrutisega:

|:pid max I:z Py

Piisavalt voimsa piduriajami korral voib pidurdusprotsessi vaadelda kui Ghtlaselt aeglustavat
liikumist:

Log Rate = 20Hz
2

jxmax =@, i ;-1.5

-1

horisontaalsel teel i
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50 pusiva lustuse faas :
Eq_ﬂ " /:'D 2|
— ° ° -—-DS
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kaldpinnal (+ makketdusul, - langusel) " aeglustuse kasvu faas oF
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Kiiruse ja aeglustuse muutus ajas pidurdamisel
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Longttudinal Acceleration

-0.9 4

50-0km/h
100-0km/h
200-Okm/h
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1,195 9,7m, keskmine aeglustus -1,19g
2,355 33,8m, keskmine aeglustus -1,209
4,625 128,8m, keskmine aeglustus -1,239
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Pidurdusprotsess

Litkumisvorrandi tldkuju pidurdamisel:

Fa+F+F+F+F,—F =0

Pidurdusteekonna pikkus (m):

V 2 V- algkiirus m/s

S =05V 1. +——| ts-aeglustuse kasvu aeg, s
P > 9 J jx- aeglustus m/s2
X

Pidurduse aeg (s):

t, =0,5-1 +V_—

Jx
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Pidurdusprotsess

Pidurdusteekonna pikkus (m):

2
V V- algkiirus m/s
S — O 5 V. t T | ts- aeglustuse kasvu aeg, s
Jx jx- aeglustus m/s2

Pidurduse aeg (s):

t, =0,5-1, +V_—

Jx

Peatumisteekonna pikkus:

2 tr- juhi reageerimise aeqg, s

V o
alg ta- pidurite rakendusaeg, s
(t +t +0,9t ) V + ts- aeglustuse kasvu aeg, s

2:9-9, ¢x- rehvi pikisidestustegur

peat
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Hudrauliline pidurisusteem
b «

 Piduripedaal
 Voimendi

* Peasilinder
 Hudromodulaator
e Torustik

e Toosilindrid

* Pidurimehhanismid
 Seisupiduri ajam

huidroajam

, |:] Brake Fluid
l:] Caliper
[ Piston

Il Brake Pad

B rotor jI

Pidurimehhanismid:

ketaspidur trummelpidur ketaspidurimehhanism
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44 ABS slip tolerance
: Braking force |
————— : Cornering force |
2 \ Dry concrete § .
S o~ & * 0% labilibisemise juhul p66rieb
2 | g ratas vabalt
s ot ssomat £ | + 100% labilibisemise korral on
‘ | © ratas blokeerunud
> \ Dry concrete
\'\Eet asphalt _‘ S = Vau\t;;::gratas_ X 100%
\_\ \‘. Ice
'ce\\\‘\\§§1 * Suurim pidurduse efektiivsus

saavutatakse 10...30% rehvide
labilibisemise juures

. * 100% labilibisemise juures on
ABS pidurduse olemus veimalik kilgjou vaartus 0

Slip ratio (%) OHP 01
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ABS pidurisusteemi too

Hydraulic ;
control
unit

Electronic
control
unit

« Kui piduripedaalile vajutus toob kaasa tUhe vdi mitme ratta blokeerumise, alustab
ABS susteemi juhtarvuti hudraulilise modulaatori abil t66silindris mdjuvat vedeliku
rohku piirama.

+ Too6silindri vedeliku réhuga reguleeritakse rehvi labilibisemise ulatus teekatte

suhtes. Susteemi pdhieesmargiks on saavutada maksimaalne auto aeglustus ning
stabiilsus pidurdamisel.
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1) Piduripedaal

2) Pidurivbimendi

3) Piduri peasilinder
4) Vedeliku reservuaar
5) Piduri torud

) 6) Pidurivoolikud

7) Rattapidur, toosilinder

8) Ratta pbédérlemissageduse
andur

9) Hlidromodulaator

10) ABS Juhtarvuti
(modulaatori korpusel)

11) ABS kontroll-lamp

W% 3 ST ABS pidurisusteem

Neljarattaveolise sdiduauto ABS-susteemi korral on lisakomponendiks aeglustusandur
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Pidurikontuurid @

RF/LR RR/LF

Hudrauliline piduriajam jaguneb lekkeohutuse _
tagamiseks kaheks kontuuriks. N

Tuntakse diagonaalset jaotust nn X-kontuurideks
jaotust ja ees- tagakontuuriks ehk H-
kontuurideks jaotust. D

|

Tagaveolisel autol 1
o esipidurid ja tagapidurid eraldi kontuurides
‘ 2
T Direction

Esiveolisel autol
. . . ! of travel /
o kontuurid on jaotatud diagonaalselt, ... | /
o ... kuna tagasillale jaotub vaiksem koormus i Y
kui tagaveolisel ja seetottu on tagapidurite | | L_____ Ao _
efektiivsus vaiksem

1 Brake circuit 1
2 Brake circuit 2
Il Variant X Variant
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Pidurite ehitus: ketaspidur

Eelised trummelpidurite ees:
- paremad jahutusomadused
o lihtne konstruktsioon

o o kiire vee eraldumine toopindadelt
ydraulic

pressure

o ei vaja reguleerimist

Pad Piston
Steering
knuckle

Rotor disc ~|
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idur

durite ehitus: ketasp

i

>

Inlet
port
«F

(b)

Pad
location

nd

Pad drag
abutment
Caliper a
cylinder
housing

/— Ventilated disc
\ ,
N
§

H
1
i

\

Pad

support
plate
Caliper
carrier
bracket

bl

\

| | ~

¥~ N

S g 2l NN

o - = \

5 =. ¢ 32

9 S® S._ =] 7 ¥y
a & > ] = =2
3 Z O 2 o > O =
£ &0 &w Oc =

Piston
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Guide pin
bolt

Pin dust
cover
Guide
pin

Qutboard pad

Inboard pad
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Pidurite ehitus: trummelpidur

~ _-Backplate Sh
Crrrrrrrrs @ e 5 \
. N N
DTN h\
A 77
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25 ~ m— sy
* Ratchet / S ";\iswnpp
teet F

e sl s o TOOSILINAI €hitus

1- kahe kolviga toosilinder

2- klotside alumine tugi
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Seisupiduri lahendused

A1- trummelpiduri baasil
A2- ketaspiduri baasil
A3- lisamehhanismi baasil

B- jouulekande tsentraalpidur

Ajam mehaaniline voi

elektromehaaniline
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