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Дее описания динамической рвавши гящюстатячвшсиго 
подаикяяаа используются натештические модели в ваде сио- 
тэм о сосредоточенными параметрами» Наиболее широко при- 
меняется «одаль Кельвина, представленная в взде масон, 
щдазеедшеетой через параллельно включенные пружину и 
демпфер. В такой слсгше жесткость постоянна и равна от- 
ношешэ сила, действующей на наосу, к перемещению» а демп­
фирующая сила пропорциональна относительной скорости. Од­
нако эта модель не ошгонвает особенностей динамического 
поведения гидростатических подпятников, связанных со сжи­
маемости» рабочей среды. В этом одучае яааболее близкой 
по физической сути; дшашчешщх процессов является модель 
Зенера. Эта модель представляет собой массу» присоединен­
ную через параллельно ввинченные пружину и упругий демп­
фер» представлявший собой последовательно соединенные уп­
ругость & демпфер вязкого трения.

Теоретические расчеты ж экспериментальные исследования 
различает гидростатичеекшс устройств на сжимаемой шавке 
подтвердила эффективность принятой модели & ее широкие 
возможности для анализа динамических систем и оптимизации 
жи характеристик. В частности, в ранках этой модели поду­
чено, что жеотжостаая характеристика гидростатического 
подпятника возрастает црж увеличении частоты и имеет два 
горазонтадзикх участка» а демпфирующая характеристика име­
ет ярко выраженный максимум.
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