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CEL CWICZENIA

Celem ¢wiczenia jest wykonanie modelu ukfadu o dwdch ‘stopniach swobody w
Srodowisku ADAMS oraz wykonanie symulacji numerycznych¢potwierdzajgcych istnienie

dynamicznej eliminacji drgan.

PODSTAWY TEORETYCZNE

Program MSC Adams stuzy do symulacjiQpuchu uktadéw wielocztonowych, tzw. MultiBody
Dynamics. Pracujgc w tym srodowisku wykonujemy model fizyczny badanego uktadu. Wizualizacjg
uktadu o dwdch stopniach swobody bedzie obiekt graficzny 3D, ktéry zachowuje najbardziej istotne
cechy uktadu rzeczywistego. W trakgiesrealizacji éwiczenia studenci nie bedg wykorzystywali réwnan
rézniczkowych ruchu uktadu pfzédstawionego na rysunku 1. Podczas tworzenia modelu fizycznego,
bedg musieli przeanalizowa¢'wszystkie powigzania wspoétdziatajgcych elementdw uktadu, tj. wykazaé
sie wiedzg z zakresu.fmeehaniki ogélnej oraz drgarh mechanicznych. W celu przejrzystosci rysunku i

animacji wynikéwy¢ model siedzenia pojazdu nieco zmodyfikowano, zachowujac podobienstwo

dynamiczne(mgdele sg opisane takimi samymi rownwniami).

Rys.1. Model fizyczny uktadu o dwéch stopniach swobody 1




PRZEBIEG CWICZENIA
W tej sekcji przedstawiono krok po kroku wszystkie czynnosci niezbedne do wykonania
modelu fizycznego uktadu o dwdch stopniach swobody.
1. Korzystajg z menu , Wszystkie programy” uruchomi¢ MSC Software/ADAMS
2012/AView/Adams-View

2. Utworzy¢ nowy model
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3. Z zakfadki Bodies wybra¢ RigidBady=~ Box oraz przytrzymujac lewy przycisk myszki rozciggnac
prostokat w dowolnym miejSeuzokna wizualizacji. OtrzymaliSmy w ten sposéb pierwszy

element uktadu w ksztatcie prostopadtoscianu.
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Zmieni¢ wtasciwosci elementu. W zaktadce Browse/Bodies/PART_2 znajdujg sie trzy opcje
wyboru:

cm — marker opisujacy potozenie srodka prostopadtoscianu,



MARKER_1 — okreslajacy potozenie catego prostopadtoscianu,

BOX_1 — okreslajacy wymiary prostopadtoscianu.

Klikajac prawym przyciskiem myszy na poszczegdlne opcje wybraé Modify, nadac

prostopadtoscianowi nastepujgce witasciwosci: dtugosé/ szerokosé/ wysokosé¢ 0.5/0.2/0.2 m

(BOX_1) , potozenie prostopadtoscianu -0.25, 0, -0.1 m (MARKER_1) oraz mase 100 kg

(PART_2).

Ograniczy¢ liczbe stopni swobody czesci do mozliwosci poruszania sie tylko w jednym

kierunku. W tym celu wybieramy z zaktadki Connectors/Create a Translational joint.

Nastepnie klikamy lewym przyciskiem myszy na czes¢ PART_2, otoczenie ground, srodek

ciezkosci czesci cm i zaznaczamy kierunek, wzdtuz, ktérego ma przemieszczaési€'element.
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5. Czynnosci z punktow(3 W\ 4 powtarzamy w celu stworzenia drugiego prostopadtoscianu:

dtugo$é/ szerokosé/Wwysokos¢ 0.1/0.1/0.1 m (BOX_2) , potozenie prostopadtoscianu -0.05,

-0.3, -0.05 m (MARKER_4) oraz mase 10 kg (PART_3).
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6. W celu wykonania niezbednych potgczen za pomoca elementdéw sprezysto-ttumigcych nalezy
do ukfadu doda¢ dodatkowy uktad wspétrzednych reprezentujgcy ,sufit”, do ktérego
zostanie zamocowany jeden z nich. Dodatkowy uktad wprowadzamy korzystajac z zaktadki
Bodies/Construction Geometry: Marker klikajgc w dowolny punkt otoczenia ground.
Nastepnie zmieniamy jego lokalizacje poprzez zaktadki Browse/Bodies/ground na
0.0/0.4/0.0 (Marker_7).

7. Dodawanie elementu sprezysto - ttumigcego odbywa sie z wykorzystaniem zakfadki
Forces/Create a Translational Spring — Damper, klikajgc myszkg w jeden z wierzchotkow
wiekszego prostopadtoscianu oraz mniejszego. Nastepnie nalezy zmodyfikowac lokalizacje
punktow zaczepienia elementu sprezysto-ttumigcego, Marker_8 i Marker\9»Korzystajac z
Browse/Bodies/PART_2 :zmieniamy pofozenie Marker_8 na-«*0.0/0.0/0.0 oraz
Browse/Bodies/PART_3 zmieniamy potozenie Marker_9 na\0)0/-0.2/0.0. Ostatnim
elementem modyfikacji tej sprezyny jest przypisanie jej odpowiednich parametrow. W
zaktadce Browse/Forces/Spring_1 modyfikujemy wspoétézynniki sztywnosci i ttumienia na
60N/m oraz no damping.

8. Dodawanie drugiego elementu sprezysto ttumigcégo odbywa sie takze z wykorzystaniem
zaktadki Forces/Create a Translational Spring- — Damper, klikajgc myszka w jeden z
wierzchotkéw wiekszego prostopadtosciahu oraz wczesniej dodany ukfad wspétrzednych
(Marker_7). Nastepnie nalezy zmodyfikowaé lokalizacje punktu zaczepienia elementu
sprezysto-ttumigcego, Marker 10> Korzystajgc z Browse/Bodies/PART_2 zmieniamy
potozenie Marker_10 na 00/0.2/0.0. W zaktadce Browse/Forces/Spring_2 modyfikujemy

wspotczynniki sztywnosci Mtumienia na 500 N/m oraz 90 Ns/m.
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9. Ostatnim brakujgcym elementem w modelu fizycznym jest sita zewnetrzna dziatajagca na

wiekszg mase, uktad podstawowy. Dodajemy jg poprzez zaktadke Forces/Create a Force



klikajac na czes¢ (Part_2), punkt zaczepienia (moze by¢ jeden z wierzchotkdéw) oraz wskazujac
kierunek, na  ktérym  bedzie dziatata sita. Nastepnie z  wykorzystaniem

Browse/Forces/SForce_1 definiujemy site w postaci funkcji 10*C0S(2.4495*time).
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10. Wykonanie symulacji odbywa sie poprzez zaktadke S'lﬁ{sﬂmlRun a Interactive Simulation.

Wsrdd dostepnych opcji nalezy wybraé: czas acji 100s, liczba krokéw 5000, typ

OrlEP05E0OEG

symulacji dynamiczny. Mozna tez odznaczy¢ te graphics display, wéwczas czas trwania

obliczen znacznie ulegnie skréceniu. <</
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11. Wyswietlanie otrzymanych wynikow mozliwe jest dzieki wykorzystaniu zaktadki

Results/Open Adams Postprocessors. Wyswietlenie odpowiedniego przebiegu czasowego

odbywa sie poprzez dodanie, np.: Results set: PART_3:XForm, Component: Y i potwierdzenie

poleceniem Add curves.
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12. Symulacje nalezy przeprowadzi¢ dla wskazanych przez prow

wymuszenia.

7

OPRACOWANIE WYNIKOW

Po przeprowadzeniu symulacji nalezy zapisaé¢ w ta

Tab. 1 Tabela

ka

uktadu zasadniczego oraz dynamicznego eIiminatorQr n dla wskazanych czestosci wymuszenia.
ki

<X

W sprawozdaniu nalezy zamiescié charakterystyki amplitudowo-czestotliwosciowe sporzadzone dla

obu mas.



SPRAWOZDANIE

Sprawozdanie z ¢wiczenia powinno zawierac:
1. Tabelke identyfikacyjna.

2. Cel ¢wiczenia.
3. Schemat modelu uktadu w programie Adams.
4. Tabele pomiarow i wynikéw.
5. Obliczenia i wykresy.
6. Whnioski.
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