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Підставляючи значення Р, ti, S і hxi у вихідну формулу і врахувавши, що в 
процесі обробки бере участь п оброблювальних тіл, запишемо:
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тобто маса ударних зміцнювачів даного пристрою прямо пропорційна межі 
текучості матеріалу деталі, квадрату діаметра відбитка та кількості оброблюваль­
них тіл і обернено пропорційна амплітуді коливань зміцнювачів і квадрату їх 
вимушеної частоти коливань.

Переваги пристроїв дорезонансного типу з електромагнітним приводом і 
пружною системою для зміцнення зовнішніх поверхонь довгомірних деталей 
полягають:

- у забезпеченні високого рівня енергії деформування;
- в їх універсальності, придатності для оброблення різних за довжиною 

деталей;
- у простоті і надійності зміцнювача.
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Запропоновано спосіб визначення геометричних параметрів мікротранс- 
форматорів потужністю 50...100 Вт з умови забезпечення оптимальних значень 
деяких техніко-економічних показників. Наведені співвідношення, які забезпе­
чують визначення геометричних параметрів мікротрансформаторів для вибра­
них функцій оптимізації.

Техніко-економічні показники мікротрансформаторів номінальною потужніс­
тю 50... 100 Вт промислової та підвищеної частоти істотно залежать від геометрич­
них параметрів [1,2]. Доцільність використання, особливості конструкції та деякі 
питання попереднього вибору головних розмірів електричних машин, зокрема 
трансформаторів, передбачають насамперед їх оптимізацію [3]. Це пояснюється 
порівняно вищими допустимими електромагнітними навантаженнями, які прр 
використанні сучасних матеріалів для магнітопроводів та обмоток дають змоп 
помітно зменшити, зокрема, вагу Є , об’єм V, вартість трансформаторів потуж 
ністю Р2. При цьому завдання оптимізації може бути таким: для заданих номі



нальному значенні потужності вторинної обмотки трансформатора, падінні напрз 
ги та температурі нагрівання, обмеженнях геометричних параметрів знайти таї

значення останніх, при яких співвідношення є найбільшими.

такому формулюванні оптимізація зводиться до вибору відносних значен 
геометричних розмірів Хо,уо,го магнітопроводу трансформатора, які знаходять і 
співвідношень:

х = Я /,у  = = У/ а ’*7 / а 5 / а 5
де с,Ь,Ь,а - відповідно ширина і висота вікна, товщина магнітопроводу і йог 
ширина (рис.1).

Перелічені співвідношення є функцій 
ми геометричних параметрів:
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Рис.1. Броньове замкнене стрічкове 
осердя мікротрансформатора.

Приймемо, що кожна із складових ( 
становить дійсну частину трьох функц 
чотирьох комплексних змінних [4]. Тоді 
комплексного шестивимірного підпросто{ 
значень цих функцій виділимо тривимірна 
підпростір із вимірами дійсних складові 
Р/О, Р/У, РА¥, які є координатами точс 
многовиду. Його рівняння подамо 
вигляді:

в
Р Р

= ЛТ7,.V \¥
Такий многовид досліджуємо на екстремум із врахуванням правдоподібні 

границь зміни х ^  < х< х ^ < у < у ^ < г<  [5]. Для цього пров 
димо в заданих границях перерізи площинами рівня, наприклад, фронтальним 
Тоді кожну з фронтальних проекцій кривих можна дослідити на екстрему 
провівши дотичну до найвищої точки лінії.

При знаходженні точки компромісного екстремуму задаємо оптимаї 
ності>,0 Д у с к л а д о в и х  виразу (1). Тоді дотична до многовиду П2 двовимір 
площ ина описується рівнянням (рис.2):

1 Р 1 Р 1 РР------- 1_
С  А.у

=  1.

Координати точки А їх дотику е значеннями шуканих співвідношень і, от> 
геометричних параметрів мікротрансформатора.
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Рие.2. Графічне відображення функцій оптимізації.

Потужність Рг трансформатора пов’язана з геометричними розмірами залеж­
ністю, яку згідно з позначеннями в [1] наведемо у вигляді:

Р, = А  г__________У2хга5__________ , (4)
р г + гу + яхк(1 + 2єі1)/(1 + єі1) ’

де
А _ (4.44КСГО10~2 )2(1 + £ц )(1 -  и)икок

Р ркіо(1 + єіі)[1 + є и(1- и )12
Об’єм V осердя трансформатора, його вага в  і вартість W визначаються 
залежностями:

V = 2(х +1)(у +2хк )(г +1)а3;
п і (5)С = {ксусу(2(х + г) + - )  + к07кк1(0гк(х к - х д )(2 + 2у + лхк)}а ; 

W = {Цckcycy[2(x + z) + *]+Ц kk0ykk t(0z k(xk - х д )(2 + 2 у + п х к)}а3;

Поділивши вираз (4) на кожну із складових виразу (5), отримаємо цільові функції 
оптимізації згідно з (1).

Компромісні значення геометричних параметрів мікротрансформатора відпо­
відають точці дотику зазначених многовидів.

Значення геометричних параметрів мікротрансформатора потужністю 50 Вт 
визначаємо, почергово порівнюючи компромісні значення функцій оптимізації як 
координат точки дотику еквідистантного многовиду та площини (3). Отримані при 
цьому значення х= 1, у= 2, 2 = 2,5 при стандартному значенні а=25 мм броньового 
замкненого стрічкового осердя знаходяться в границях параметрів мікротрансфор­
матора для розрахункових ваг оптимальності = 4 , = 1, =  8 .



Використання геометричних образів функції комплексної змінної при розв’я­
занні експлуатаційних задач відрізняється наочністю при кількості функцій оптимі- 
зації не більше трьох і одночасно можливістю врахування значної кількості геомет­
ричних параметрів як змінних. Розглянутий спосіб оптимізації геометричних пара- І 
метрів електрообладнання, зокрема мікротрансформаторів, дає змогу досліджувати 
на екстремум функціональні залежності із спільним n-вимірним підпростором 
аргументів.
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Запропоновано спосіб з’єднання трубопроводів на криволінійних ділянках 
за допомогою дуги окремого випадку узагальненої лемніскати Гумена. Проана­
лізовано зусилля, які виникають під час руху рідини у таких ділянках. Пока­
зано, що оптимальна конструкція дає змогу забезпечити довговічність трубо­
проводу завдяки зменшенню зношування його внутрішніх стінок.

Окремі ланки трубопроводів на криволінійних ділянках з’єднують спряженням 
труб у формі дуги кола. При незмінній витраті рідини рух на прямолінійних 
ділянках характеризується сталою швидкістю v і відсутнстю істотних збурень чи 
завихрень (рис.1).

Під час протікання нев’язкої рідини в коліні трубопроводу на довільний 
елемент об”єму рідини (рис.2) діє відцентрова сила

V 2
dFb = — dm, (1)

де dm = p(prdr - елементарна маса; р- густина рідини; ер -полярний кут; г - змінний 
радіус кривини.
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