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Wainiejsze oznaczenia

EIan) jakobian (wyznacznik funkeyjny),

M, warto$¢ §rednia zmiennej x,
E symbol uéredniania,
62 wariancja zmiennej X,
K.» moment korelacyjny zmiennej x,
K., moment korelacji wzajemnej zmiennych x i y.

Schemat ukiadu pokazano na rys. 1. Na mase m podwieszona na sprezynie o sztywnosci
¢ dziala sita okresowa P(t) = Pysin(wf+¢). Masa m w czasie ruchu uderza o zderzak.
Przy analizie ruchu ukiadu zakiadamy, ze masa zderzaka jest nieskonczenie duza, a czas
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¢ p(t)
of
ol T
Rys. 1

uderzenia masy o zderzak jest maly w por6wnaniu z okresem ruchu. Zjawisko uderzenia
scharakteryzowane jest wsp6iczynnikiem restytucji predkosci R.

W przyjmowanym najcze§ciej modelu ukladu wibrouderzeniowego zaktada sie, Ze
potozenie zderzaka jest niezmienne w czasie. Zderzakiem tym czesto bywa pal wbijany
w grunt, a zadaniem wibromtota, ktorego modelem jest uktad wibrouderzeniowy, jest zmiana
polozenia tego zderzaka. Sktad i struktura gruntu jest (réwniez w kierunku przesuwu pala)
zmienng losows. Parametry statystyczne tej zmiennej dla danego typu gleb, warunkéw
otoczenia itp. mozna wyznaczy¢ do$wiadczalnie. PotoZenie zderzaka x, jest wigc zmienng
losowa.

Dalej przyjmujemy zalozenie, ze zaréwno warto$¢ §rednia tej zmiennej, jak i jej warian-
cja sg wielkoSciami statymi

M M, = const, % = const.
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Ruch ukladu rozpatrywaé bedziemy miedzy dwoma kolejnymi uderzeniami masy
o zderzak. Przy tego typu analizie ruchu ukfadu zjawisko uderzenia masy o zderzak wplywa
na warunki poczatkowe ruchu. Poniewaz polozenie zderzaka x, jest zmienna losowa,
wige i warunki poczatkowe ruchu sg zmienng losowa. Ruch masy, tj. stan dynamiczny
uktadu nalezy wigc rozpatrywa¢ w aspekcie probabilistycznym.

Potozenie uktadu x(¢) i jego predkodé v(¢) mozna przedstawi¢ w zaleznodci od losowych
warunkéw poczatkowych w postaci rozwigzania rézniczkowego réwnania ruchu uktadu.
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W badanym przypadku nie interesuje nas jednak poloZenie i predkoéé masy w chwili
biezacej t, lecz czas w jakim masa m wychodzac z potoZenia x = x, wréci do tego polozenia
oraz jej predkoéé w tym momencie. Czas ten oznaczymy przez z, a predkosé przez »,. Obie
te wielkoéci s3 zmiennymi losowymi. Zakladamy, 2e w chwili # = 0 nastapilo i-te uderzenie
masy o zderzak. Wielko§¢ fazy sily wymuszajacej w tym momencie oznaczamy przez g.
Przez p oznaczamy wielko$¢ fazy sity wymuszajacej po i+ 1-szym uderzeniu. Z rys, 2
odczytujemy zalezno$¢ miedzy @, @ i =. Analogicznie oznaczamy wielkosci predkosci
poczatkowej po i~tym uderzeniu przez v,, a po i+ 1-szym uderzeniu przez v,,.

Dla rozpatrywanego ukladu szukamy rozwiazania ograniczonego. Pod pojeciem
ograniczonoéci rozumiemy tutaj prawdopodobienstwo zdarzenia, Ze trajektoria fazowa
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ukladu wyjdzie poza obszar 4 o skoficzonej érednicy, jest réwna zeru dla 0 € 1 < 7.

Oznacza to, ze wszystkie momenty wektora fazowego uktadu muszg przyjmowaé wartosci
skonczone.
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Rozpatrzmy w tym aspekcie ciag punktéw S, S,, 53, ..., na prostej x = x, w prze-
strzeni fazowej (rys. 3), jednoznacznie scharakteryzowanych przez tréjwymiarowa zmienna
losowa ¥ = {@, Vo, Xo} (rys. 3 przedstawia rzut trajektorii fazowych na plaszczyzng
® = @o). Zalezno§¢ miedzy i-tym 1 i+1-szym wyrazem tego ciggu wyznaczona jest za
pomoca funkeji, ktéra otrzymujemy z rozwigzania réwnania rézniczkowego ruchu. Funkcje
te oznaczamy litera {2, wspdlrzedne i-tego wyrazu ciagu przez y = {@, vo, X0}, & Wspol-
rzedne i+ 1-szego wyrazu ciagu przez y = {@, o, Xo}. Mamy zatem

@ ¥ = L(»).

Niech zmienne losowe y 1 y maja wartoéci §rednie oznaczone odpowiednio przez

I
M, = {M,, M,,, M.}, M, = {M,, M,,, M} oraz momenty drugiego rzedu oznaczone
przez

ta2 = {Kopr Kb ob, KB vor Kpwo» Kosos Koo} s
Br = {Kyps K F Koeyror Kgs Kopsgs Kogsa-
Zaleznoéci miedzy tymi wielkoéciami dane sa w postaci
®) M, = 0,(M),
C)) Ty = Q,(u,).

Funkcje 2, 1 2, nazywamy odpowiednio funkcjami nastgpstwa rzedu pierwszego i drugiego.

Je$li istnieje rozwigzanie ograniczone, tzn. o skonczonych wartosciach momentow
zmiennej y, to znajdziemy takie punkty My i u% (patrz Aneks 1), ze

Q) M3 = Q,(M3),

(6) ui = 2,(u¥).
Punkty M} i u¥ nazywamy punktami stalego odwzorowania odpowiednio funkcji £,
iQ,.

W przypadku ukladu zdeterminowanego (wystepuje tylko funkcja nastgpstwa rzedu
pierwszego) zwigzek (5) wyznacza warunki okresowosci ruchu ukladu (czas migdzy ude-
rzeniami jest staly) [1]. W przypadku ukdadu probabilistycznego czas migdzy uderzeniami
jest zmienna losowa, chociaz zardwno jego warto§é $rednia, jak i momenty wyZszego

rzedu sg stale [wynika to ze zwiazkéw (5) i (6)]. Ruch taki nazwiemy ruchem quasi-okre-
sowym.

Wyznaczymy funkcje £2, 12, dla badanego uktadu oraz ich punkty stalego odwzorowa-
nia. Charakterystyki probabilistyczne przemieszczenia masy zaleza tylko od warunkow
poczatkowych, wymuszenie jest wielko$cig zdeterminowana, a wiec zwiazek migdzy @, v4,x,
I @, 95, X, mozemy przedstawié za pomoca zalezno$ci funkejyinej ¢ = fl, vg, Xo), Vo =
= g(p, 9o, Xo), Xg = Xo. Ostatni zwigzek wynika, z dokladnoécia do momentéw rzgdu
drugiego, z zalozenia (1), pozostale wyznaczamy nastepujaco: najpierw znajdujemy zalez-
nosci miedzy predko$cia uktadu 7, i katem przesunigcia fazowego sily wymuszajacej @ tuz
po i+1-szym uderzeniu, a predkos$cia ukladu v, tuz przed i+ 1-szym uderzeniem i czasem
przebywanija ukladu miedzy uderzeniami v. Te ostatnie za§ wielkoéci zaleza funkcyjnie

6*
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od predkosci v, potozenia zderzaka x, i fazy sity wymuszajacej ¢ tuz po i-tym uderzeniu:
7 = f1(%o, @, Xo),
vy = f2(Vo, P, Xo)-
Funkcje te otrzymamy z rozwigzania réwnania rézniczkowego ruchu, w postaci uwiklangj
M Fi(z,0y, 9,0, %) =0,
Fy(v,vy, @,00, %) = 0.
Zalezno$¢ miedzy @, 71 ¢ wynika z rys. 2 (przyjeliSmy, ze czas uderzenia jest pomijalnie
maty)
(8) P = wrt+p-27,
a miedzy v, 1 v, okreslona jest zwiazkiem
®) vy = —Ro,.

Wartosci rednie M, , M, i odpowiednie momenty korelacyjne wyznaczymy w sposob
przyblizony, przy pomocy linearyzacji funkcji zmiennych losowych (patrz Aneks 2).

Zgodnie z ta metodg wartosci Srednie wyznaczamy ze zwigzkow
(10) Fl(Mr) M’Z)l’Mtp’ vo7Mxo) = O,
FZ(A/'[T’M'UI)MQJ’ ‘UosMxo) =0,

momenty za§ korelacyjne wyznaczamy na podstawie zaleznoSci:
Ko = 01 Kpp+26, 05Ky, + 03 Kygvy+ 03K, vy +20,05 K, +28505 K,
(1) Koy, = 0,0, Kyt (01044 0203) Ky + 0304 Ky gy + 0506 Koo+
+ (8,06 + 0205) Kpxy+ (0306 + 0405) K,

o%o 0¥o0?

0X0 ?
K‘Ul‘l)l = 6§K¢m+26264K¢00+ 62Kvovo+6é1<xoxo+2(5266Kq;x0+2(3466Kvo.\'0
oraz
o = 04 Koo+ 63 Ky + 05 Ky
Kwo = 61 vao'l' 63Kvovo+55Kvo.\-oy
(12) ero = 51 Ktpxo+ 63Kv0x0+65 Kvo.\'o,
K'l'l(p = 62K¢(p+ 64Kq77)0+ 561((,,_\,0,
K’ulvo = 62k’lpvo+ 64K’uovo+5GKvoxoa
K'leo = 52Ktpxo+ 64Kvxo+ 56 Kxoxo~
W zwigzkach (11) i (12) oznaczyliSmy
Y| Y| V| Y|
5. = 1 5. = _ 12 _ _4xn - _ H22
. 1 AO ’ 2 Ao ’ 63 Ao 3 (54 Ao 3
(13)
A3, _ A3,
CS5 = AO ’ 56 = - AO 5
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gdzie
a(FlaFZ) A — a(FlaFZ) A _ B(FL)FZ)_
° T B(M,, M,)’ T M, M)’ (M, M)
. 6(F11F2) _ a(FlsFZ) a(Fl)FZ)
Ah  du=gar My T W) AT G, M,y
S OFLFY)
2 0(M,, M)
Ze zwigzkow (8) i (9) mamy
(15) M} = oM.+ M,~2n,
(16) M, = —RM,,.

Na podstawic (8) i (9) wyznaczamy takZe zaleZnoéci migdzy momentami korelacyjnymi
zmiennych 7 i v, i momentami korelacyjnymi zmiennych g, 24, Xo:

(17)  K,, = El(g—M,)*] = E[p*]—M?2 = E[(wT+p—27)*]—
— (oM. +M,—2n)* = 0K+ 20K o+ Ky,
(18) K& = El@—Mp)@o— My)] = E[G00]— M, My, =
= E[(a)r+tp—2n)(-—R'vl)]+(wM,+Mq,—27z)RMv = —R(wKy, + Kpp,),

(19 Ky, = El@—My)*] = El0d]~Mi,, = E[R*1]-R*M,} = R*K,,,,
(20) Ky, = Elpxo)— M, M., = El(wr+p—2m)x,]—
— (@Mt My=27)M,, = 0K e+ Ko,
2n Kuox, = El[0o Xol— My, My, = E[—Rv,xo]+RMy M, = —RK,, .
We wzorach (17)=- (21) skorzystali$émy z nastepujacej zaleZznoscei:
E[(x—M,)*] = E[x*]~MZ.

Zalezno$ci migdzy v, ¢, Xo po i-tym i i+ 1-szym uderzeniu majg postac:
a) dla wartosci $redniej (funkcja nastgpstwa rzgdu pierwszego), po uwzglednieniu (1),

@®), (9, (10)

M., = M,
M, = oM, +M,—2n,
(22) M,, = —RM,,,
F,(M,, MU‘, M,, My, M, ) =0,
Fy(M,, My, , My, My, M) = 0.

b) dla momentéw korelacyjnych (funkcja nastgpstwa rzgdu drugiego), po uwzglednie-
niu (1), (11), (12), (17)+(21), przy oznaczeniu Ky x, = 0%

(23)  Kpp = (06,4 1)*Kpp+2w03 (08, + 1) Koy, + 02 03Ky, + -
+2w05 (w01 + 1) Kpxy+2020;65 K,

toXo

o%o

2 2
+w?d30%),
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(23) Ky, = — R[01(00, + D Kyt (008,04 + 006,03+ 04) Ky, +
[c.d.] + 00304 Kypp,+ (00, 06400, 05+ 06) Ky + (0306 + 04.05) Ky 5y + d5060%,],

Kogwo = RE[03 K, +20,04 Kppyy + 05 Ky, +20206 Ky + 20406 Ky xy + 03031,

PNo

] 1

=@ l(él + -5) Koy + 03 Ko+ 550§0] ,
Kuoxo = —R[(Sthpxo =+ 64Kv0.\'0+ 66 0’30]'

Funkcje F; i F, otrzymujemy z rownania ruchu uktadu, ktére ma postaé

24) X+02x = psin(wt+¢@); 0<i<T,

¢ P
b= l/i’ p=-—
m n

Przyjmujac warunki poczatkowe x(0) = x4, 2(0) = v, (stan ukladu po uderzeniu) otrzy-
mujemy rozwiazanie roéwnania (24) w postaci

gdzie

. sinbt w D .
x(t) = (xo— Bé—faf Sln(p) cosbt+ - b (‘Z}O— bzp——wz COS(p) - 1)2-1—-*(02 Slﬂ(wt+(p),

25) x(t) = bsinbdt (—b—f%on sinq)—xo) + (vo—— —bsz cocos«p) cosbt+

w
'pr_—c?—' CcOos (wt + (p).

+
Nastepne uderzenie w ukiadzie nastapi w chwili = 7, gdy x = x, i:
(26) x(7) = X0, X(7) = v,
Z warunkow (26), na podstawie (25) otrzymujemy funkcje F, i F, w postaci

sinbt
b

27) : X (vo—Cwcosp)+-Csin(wr+¢) = 0,

F(t,vy, ¢,00, Xo) = —Xo+ (xo+ Csing)cosbr -+ X

Fy(v,vy, 9,00, %) = —v,+bsindr(Csing—x,)+
+cosbr(v,— Cowcosp)+ Cocos{wr+¢) =0,
gdzie

p
C= g
Na podstawie zalezno$ci (22) i (27) znajdujemy punkt statego odwzorowania dla funkgji
nastgpstwa rzgdu pierwszego. Zadanie to sprowadza si¢ do wyznaczenia warunkow okreso-
wosci ruchu dla uktadu zdeterminowanego i zostalo przeanalizowane np. w [1, 2]. Z analizy

. . . 2
tej otrzymujemy m.in., ze M, = —n.
w
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Na podstawie (14) i (27) wyznaczamy wielkosci Ay, 4,1, A5, Aoy, Aoz, Asy, Ass;
Ay = (CsinMy— M, ) bsin A+ (M, + Cwcos M,)cos A+ Cwcos M,

A4, =C i% sinM,sin A—cos M, (1 — cosl)],
Aip = C{[cosM,p(cosl— D+ —ZL sinM,Psinl] [b*cos A(Ccos M, — M)+
+b(Cwcos My,— M, )sin A— Cw?sin My]+ [bsin 2(Csin M, — M, )+
+ (M, + Cwcos My)cos A+ Cwocos Myj[bcos Mysin A+ wmsinM,(cos 1—1)],
sin A
(28) A21 = - b B
A,y = 51_111){ [b*cos M(Csin M~ M, )+ bsin A(Cwcos M, — M, ) — Cow® sin M|+
+cos A[bsin A(Csin M, — M, ) +cos A(M,,,+ Cwcos M)+ Cwrcos M),
A31 = I—COSZ,
Az, = (1 —cos ) [b*(CsinM,— M,E)cos 2+ bsin A(Cwcos M, — M, ) —

~ Cw?sin M} —bsin A[bsin A(Csin M,,— M, )+ cos 1 (M,,— CewcosM,)+
+ Cawcos M,
gdzie:
b

A=2x—.
w
Z powyzszych zaleznodci i z réwnan (13) wyznaczone sa wspdlezynniki 6, + 0. Wyzna-
czamy stad, na podstawie (6) i (23), punkt stalego odwzorowania dla funkcji nastgpstwa
rzedu drugiego. Otrzymujemy ukiad réwnan

2 1 1
-84 (61+?) K426 (61 +—w—) Kppy+ 03 Ky o, +205 (61+—w~) Kpx,+

+25355Kv0.\-0 = —02 030,

1 ) 1 .
62(61+?) Koot (6164+ 8,05+ 7‘* +E) Koyt 0304 Ky +

é
+ (61 06+ 0,05+ —w—ﬁ)K(pxo-{— (8306+ 0405)K gz, = — I50s 0z,

(29) 6%KW+26264KW0+ (62—RLZ)KUOVO+26265KQDCO+26466Kvox0 = “'62 O‘,zco,

61K¢xo+ 63K‘ono = — 65 0'_,%0,

1
6ZKw:co"' (514‘ T)Kvoxo = —Jde02,,
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Powy#szy uktad réwnan ma nastgpujace rozwigzanie

(30) K, = %aﬁu, Koy = % 0%y Kygw, = %aﬁo,
Koy = Jo0002, Kogsy = 0
gdzie
Wo = a,(asao—agag)+a,(Gsa; —asa0)+as(asas—asa;),
W, = by(asag—asag)+b,(asas —aas)+bs(a,as —asas),
W, = b, (asa;—asas)+by(a;ag—asa;)+bs(asa, —a, ag),
Wi = by(asag—asa;)+by(ara;—a ag)+bs(a as—a,ay),
oraz

oy = 0,040,053, &3 = 0306— 0405, 03 = 0;06—0,0s,

1
a,; = 51(614’%), a; =263(51+w), ay = 63,

1 d 1
gy = 52(614’?), as = 0,04+ 52534'?4‘{"%', as = 030,,

1
a7 =&, a5 =200, ap= 04—,
by = —— % (Row,65+wb,05+285~2Re, 82)
te w(Roy + 8y) 1¥s 1Ys 5 205),
1 o, 86
T R, [R‘SG(‘SS“‘”'J)”5(‘32‘55*?)]’
by =% _ (ROg 0y + 0,05 —0az)
3 — Ra1+61 6% 2Ys 3).

ANEKS

1. O punkcie stalego odwzorowania dla ciggu zmiennych losowych

Rozpatrzmy w tréjwymiarowej przestrzeni euklidesowej cigg punktéw
(Al) S1,S2’S3’ S4: sre

ktorych wspolrzedne sa zmiennymi losowymi. Oznaczmy wspélrzedne punktu S; przez
X1, X2, X3, a Wspolrzedne punktu S;,, przez x,, X,, X. Wartoéc_i $rednie tych wspoirzed-
nych oznaczamy odpowiednio przez M., M., M., i M, , M., M,,, za§ momenty
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centralne rzedu n-tego oznaczamy u, i f,:

pn = B[ty = Mo )P (6= M ) (e = MY,

Bin = E (1~ M ) (Fa— M) (3 — M )i,

gdzie p,q,r =0,1,2,3,...,n, p4+g+r =n, n=2,3,4, ... Mamy wicc

(A2)

My = {Un, 0,05 Hn—1, 1,0 Bie1,0,15 =+ > H1,0,n=15 H0, 1,n~1> 40,0,n) »
,E'n = {/_‘n.o,o: ﬁn—l,l,o, ﬁn—l,o.l’ s ,l—h,o,n—u Mo, 1.n15 /7'0,0.11},
gdzie
Bns,s—uyu = E[(x; =M )" (x,— sz)s_u (x3— Mx;)"] >
/_l'n—s,s—-u, u = E[(}l - A—lxl)n_s ('7_52 - sz)s—u (}3 - Mx;)"] ’
s,u=0,1,2, ..., n u,iu,sa wigc wektorami k-wymiarowymi, gdziek = 142+ ... +n+
nt1
+n4+l= 3 i
I=1

Zaldézmy, ze miedzy charakterystykami statystycznymi wyrazdéw ciggu (Al) zachodzi

jednoznaczna zalezno$¢:

(A3) M, = Q,(My),

(A4) /_l'n = 'Qn (ﬂn);

przy czym M, = {M,, , M.,, M..}, M,= {M,,, sz, M..}. Zalezno&¢ (A3) nazywamy
funkcja nastepstwa rzedu pierwszego, a (A4) funkcjg nastgpstwa rzedu n-tego.

Oznaczmy przez &, k-wymiarows przestrzen euklidesows, oraz obierzmy w tej przestrzeni
podzbidér %, ograniczony i domkniety. Ciag (Al) mozemy scharakteryzowaé ciggami
punktdw:

(AS) M, MP, M, M9, ...,

(A6) N7 N7 SN
przy czym dla kazdego wyrazu ciagbw (A5) i (A6) zachodzi M, € B5 1 u, € %;. PoniewaZ
zbidr %, jest nieprzeliczalny i ograniczony, wiec posiada na mocy twierdzenia Bolzano-
Weierstrassa co najmniej jeden punkt skupienia. Oznacza to, Ze istnieje taki punkt u¥ € 4,
zZe
(AT) = Q).
Punkt ten nazywamy punktem statego odwzorowania. Analogiczny zwiazek zachodzi dla
warto$ci §redniej.

MY =Q,(M}).

2. O linearyzacji funkcji zmiennych losowych
PuGAczew [3] podal metode wyznaczania wartos$ci srednich i momentéw korelacyjnych
funkcji zmiennych losowych. Niech dana bedzie funkcja
y = f(x),

(A8)
y= {J’nJ’z,---,J’r}, X = {xl,x22"',xn}-
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Funkcije te rozwija sig w szereg Taylora wokot wartosci $redniej M 1 po pominigciu wyrazdw
rzedu drugiego i wyzszych otrzymujemy funkcje (A8) w postaci liniowej

,, 2y
(A9) , 1= fi(My, ME, o, M)+ }_Tzzip<xp— M2,
gdzie

6]‘}(Mxl, sz, . Mxp)
(A10) a;, = s .

oM.,

Stosujac odpowiednie wzory definicyjne otrzymano wartosci Srednie i momenty korelacyjne
zmiennej losowej y w postaci

(A11) My, = fi(M.),
gn
(A12) Ky, = Z Aipjo K, g5
p,g=1
I, j=1,2,..,r
oraz

o o By o (M)
oM, 0 T T oM,

Metoda ta wymaga uzupetnienia. W celu wyznaczenia peinych charakterystyk zmiennej
y (z dokladno$cia do momentéw rzgdu drugiego) nalezy wyznaczyé funkcje korelacji
wzajemnej wartoéci funkcji i jej argumentéw. Wykorzystujac zlinearyzowana funkcj¢ (A9),
zgodnie z definicja momentéw korelacyjnych znajdujemy

A1) Ko, = B0 M)~ Mo)] = 5| 3 sy M5~ M) | =
- .
= Z aipr,,xu

i=1,2,...,r, s= 1,2,..,n
Dalej zalézmy, ze dana jest funkcja (A8) w postaci uwikianej, tj.
(A14) Fy(V1sY2s coos Yoy X155 X2y eeey X)) = 0
i=1,2,...,r,

Postepujac podobnie jak w poprzednim przypadku znajdujemy, ze warto$é §$rednia
zmiennej losowej y wyznaczona jest zwigzkiem

(A15) F(MAE, M, ..., M2, M, M,,, ..., M,E) =0
i=1,2,..,r,

momenty za$§ korelacyjne tej zmiennej oraz momenty korelacji wzajemnej y i x dane sg
zwigzkami (A12) i (A13), przy czym wspdlczynniki a;, i a;, wyznaczamy z nastgpujacych



STATYSTYCZNA ANALIZA UKLADU WIBROUDERZENIOWEGO 439

zwigzkéw
Ay . Ay
(A16) Qip = _—A:, (qu = ——Zlfo—,
i,j=l,2,...,r, P,q=1,2, , 1 1 AO#O-

W zwigzkach (Al16) oznaczyliémy

A — a(Fl’FZ,"'aFr)

0 a(Myla Mv25"-:My,v)-~'aMyr) ’
Apiz a(F15F29"')E‘)

oM, ,M,,,..,M,, .., M,)
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Pezwome
CTATUCTUUYECKUHA AHAIN3 BUBPOYIAPHOU CHUCTEMEI

Wccnenosano noBenenvie BHOPOYNAPHOM CHCTEMBI NpH CAYYAKHOM IIOJIOMKEHMH OIDAHAUHTEIII.
Cpemyee sHaueHde W BApHAUIMSA JIONOMKEHHMS OIPAHUUMTENST ABIAIOTCT BEIMYMHAMY IIOCTOSHHBIMU.
Haiineno orpanuuensoe peuienue, OCHOBAHHOE HA METOME TOUEUHBIX OTOODPAKEHMH, NPUMEHCHHOM A
TIOCNEAOBATENFHOCTH TOYEK CO CIyYaiHbIMM KOOpIAHHATaMH. PelllcHMeM SBISIIOTCA KOPPENSLMOHHbIE
MOMEHTb! (Ha30BbIX KOODAWHAT CHCTEMEL.

Summary
STATISTICAL ANALYSIS OF VIBRO-IMPACT SYSTEM

In the paper the vibro-impact system with random coordinate of the buffer is analyzed. The average
value and the variance of this variable are assumed to be constant. The bounded solutions are found by
means of the point mappings method, interpreted for points sequence of random coordinates, The corre-
lation moments of state coordinates of the system are determined.

INSTYTUT MECHANIKI I PODSTAW KONSTRUKCJII MASZYN
POLITECHNIKI GDANSKIEJ

Praca zostala zlozona w Redakcji dnia 7 lipca 1971 r,



