Zespol nr 6

Praca domowa z DUW |, czes¢ druga — dynamika

Zadania do wykonania

1.

2.

Zbudowa¢ w ADAMS-ie model, umozliwiajacy przeprowadzenie analizy dynamicznej
mechanizmu przedstawionego na rysunku.

Napisa¢ w MATLAB-ie program, pozwalajacy na wykonanie analizy dynamicznej tego
samego mechanizmu.

Informacje dodatkowe

Wymiary mechanizmu sa takie jak w pierwszej czgéci pracy domowe;.

W pokazanej na rysunku chwili poczatkowej mechanizm nie porusza si¢.

Na czltony mechanizmu dziataja:
o sily grawitacji (skierowane w dot),
o sity w elementach sprgzysto-ttumigcych (umieszczonych w sitownikach),
o stala sita przytozona do cztonu roboczego mechanizmu.

Nie wystepuja wymuszenia kinematyczne (wiezy kierujace).

Wymagania szczegoétowe

Nalezy napisa¢ program, ktory na zadanie obliczy przebiegi potozen, predkosci
i przyspieszen liniowych dowolnego punktu mechanizmu, a takze predkosci
I przyspieszenia katowe dowolnego cztonu.
Obliczenia wykona¢ dla czasu od 0 do 5s, uzywajac nastgpujacych ustawien
programu ADAMS/Solver:

o Integrator: GSTIFF,

o Formulation: 13,

o Error: 1.0E-6.
Samodzielnie dobra¢ ustawienia procedury catkujacej w MATLAB-ie.
W programie nalezy umiesci¢ komentarze informujace o sposobie jego obshlugi
I wyjasniajace wykonywane operacje.
Doktadnos$¢ spetnienia wigzéw powinna by¢ kontrolowana podczas obliczen.
Program w MATLAB-ie mozna napisa¢ w wersji umozliwiajgcej symulacje tylko
jednego mechanizmu lub w wersji pozwalajacej na dokonanie analizy dynamicznej
dowolnego mechanizmu ptaskiego (ta opcja bedzie wyzej oceniana).

zaliczenia
Obie prace domowe wykonuje zesp6t w tym samym skladzie.
Termin zaliczenia drugiej pracy domowej jest ogltaszany na wykladzie. Przedstawienie
pracy po narzuconym terminie bedzie skutkowato obnizeniem oceny.
Wykonane modele i programy oceniaja osoby prowadzace zajgcia laboratoryjne.
Przy zaliczeniu konieczna jest obecnos¢ wszystkich cztonkow grupy.
Kazdy z czlonkow grupy musi wykaza¢ sie znajomo$cig modelu w ADAMS-ie
i programu w MATLAB-ie.

Wskazowki

Mozna wykorzysta¢ model 1 program z pracy domowej poswigconej kinematyce.
Warto zacza¢ od zbudowania modelu w ADAMS-ie, a nastepnie wykorzysta¢ go do
weryfikacji poprawnosci programu w MATLAB-ie.

Istota zadania domowego jest napisanie procedur wykonujacych obliczenia 1 tylko te
procedury beda podlega¢ ocenie. W przypadku pisania programu do analizy
dowolnych mechanizméw wystarczy, jesli dane dotyczace mechanizmu i zadania beda
wczytywane z przygotowanego przez uzytkownika pliku lub pobierane w inny, rownie
prosty sposéb. Dodatkowe ,atrakcje” w postaci okien dialogowych, interfejsu
graficznego itp. sa mile widziane, lecz nie wptyna na podwyzszenie oceny.
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Rysunek 1. Schemat kinematyczny mechanizmu

Tabela 1. Wspoirzedne charakterystycznych punktéw mechanizmu (w uktadzie globalnym)

O H N M G D C B A K

X [m] 0.0 0.4 0.1 1.9 1.6 2.2 2.5 2.9 2.9 3.4

y [m] 0.0 02 | 08 | -14 0.4 04 | -14 | 11 | -19 | 1.9

Tabela 2. Wspotrzedne srodkéw mas cziondéw (w uktadzie globalnym)

C1 Co C3 Cy Cs Ce Cy Cs

X [m] 1.65 2.15 3.05 2.70 0.55 1.45 0.70 1.30

y [m] —0.85 —0.50 -1.60 -1.25 —0.95 -1.25 —0.05 0.25

Na rysunku pokazano konfiguracj¢ poczatkowa mechanizmu. Dane umieszczone w tabelach 1
12 odpowiadaja tej wlasnie konfiguracji. Predkosci poczatkowe sg zerowe.

Tabela 3. Masy i momenty bezwladnosci cztonéw

Czion 1 2 3 4 5 6 7 8
m [kg] 165.0 30.0 25.0 4.5 8.0 8.0 7.0 7.0
J [kg m?] 110.0 8.4 1.8 0.2 0.7 0.7 0.5 0.5
Tabela 4. Elementy sprezysto-ttumigce
Punkty mocowania Sztywnos$¢ [N/m] | Thumienie [Ns/m]
Element 1 Cs Ce 2.0-10° 4-10°
Element 2 Cs Cs 3.5-10° 2-10°

W chwili poczatkowej sprezyny nie sg ugicte (maja dlugos¢ swobodng).

Sita przylozona w punkcie K ma stalg wartos¢ P =1000 N i niezmienny kierunek (jest
odchylona o kat 285° od osi Xp uktadu globalnego).




