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При торможении пневмопривода, начинающейся в опреде
ленной точке, к движущейся массе т„ прикладывается дополни
тельная сила торможения определяемая характеристикой 
используемого тормозного устройства.

Дифференциальное уравнение движения штока пневмоци
линдра при этом примет вид

где /и„ -  приведенная масса; -  сила сопротивления; Рд -  дви
жущая сила, которая в линеаризованной характеристике пнев
моцилиндра зависит от V и Л

Для определения силы торможения по заданному закону 
движения сумму звеньев уравнения ( 1) будем рассматривать как 
некоторую заданную функцию Н = Н { У )  перемещения поршня 
пневмоцилиндра.

При торможении с постоянным модулем ускорения функция 
Я(У)запишется в следующем виде

H{V) = m„vo^/i2Y,) + P ^ -P „  (2)
где Vo = Уд -  начальная скорость торможения, ?V -путь торможе
ния выходного звена пневмопривода.

Необходимая идеальная сила торможения P^ „ =  Р-̂  „(}0, 
обеспечивающая движение по заданному закону определяется 
из уравнения ( 1) подстановкой уравнения (2 ) в виде 

Р ,„ ( Г )  =  Н (Г ) .
Далее полученное выражение приравнивается к характери

стике тормозного устройства выбранного типа, т.е. 
Р , Л У ) - Р . о + Р . { ¥ , Г  ,Z ),

где PTo-const -  начальное сопротивление тормозного устройст
ва, зависящее от его конструктивных особенностей.

Из последнего равенства непосредственно определяется за
кон изменения управляющего параметра Z тормозного устрой
ства: Z  =  Z {Y ).
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