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Simulace

Vyuzivame v téch pfipadech, kdy chceme imitovat uc€inky rtiznych druhd pohonu
pusobicich v ramci sestavy. V simulacich taktéz zohlednujeme vzajemné interakce

mezi soucastmi. Jednotlivé nastroje, které muiUzeme pouzit, nalezneme v zalozce

,Pohybova studie” ve spodni Casti grafické plochy.
Nastroje simulaci.
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Obr. 1 Ovladaci prostfedi simulaci v zalozce ,Pohybova studie®.

Pro tyto nastroje si nyni ukazeme nékolik zpusobu jejich pouziti a nastaveni.



Motor — vyuzivame bud jako rotacni, nebo linearni a to s riznym charakterem pohybu.

& Pouziti rotaéniho motoru s konstantnimi
otackami, jako pohonu Kliky.

|5| Linearni motor (Ovladad) i F"’|O?ha dilu

— pohanéného motorem.
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Parametr pohonu.
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Klepnutim zvétsit graf

Vice moZnosti
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5 Vysledné pohyby navazujicich soucasti, jejich
vzajemné rozmisténi i pfipadné stfedy otaceni
€ apod. jsou dany vazbami vy$etfované sestavy.
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Pouziti rotacniho motoru jehoz charakter
pohybu je dan souborem datovych bodu.

Stanoveni a uprava
datovych bodu.

Datové body v tomto pfipadé definujeme jako zavislost
uhlu nato€eni hfidele motoru na ¢ase (viz nasleduijici).




Tvirce funkce

e Datove body | Priibéhy kinematickych veli¢in v zavislosti na ¢ase.

Zobrazit grafy: Posunuti Rychlost Zrychleni Trhnuti
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Definice datovych bodu.

Zrychleni (stupnéfs2)

Z diagramu je pak mozné odecist jednotlivé
kinematické veliCiny v konkrétnim Case.
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Typu motoru

Ej Rotadni motor
B Linearni maotor (Qvladad)
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Useky -

Pouziti linearnino motoru
s usekovym pohybem.

ey

Stanoveni a uprava
jednotlivych useku.

c—

Useky jsou v tomto pfipadé dané polohami a &asy, pfi kterych
doslo k jejich zméné. Dale se stanovuje tzv. typ segmentu, ktery
ur€uje ¢asovy prubéh zmén jednotlivych poloh (viz nasledujici).




Hodnota (y): [Post.rut’{nln]

Zobrazit grafy: Posunut

Prubéhy kinematickych veli¢in v zavislosti na ¢ase.
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Z diagramu je pak opét mozné odecist jednotlivé
kinematickeé veliCiny v konkrétnim Case.
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Pruzina — je vyuzitelna v podobe linearni a torzni pruziny. Hlavni parametr je pak tuhost.

= PruZina ? = Pouziti linearni pruziny K vyuziti torzni pruziny je zapotiebi aktivovat
u rozvodu ventilu. ¢ doplikovy modul ,SolidWorks Motion®.

Parametry pruZiny #
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aktualizovat na zmény modelu Gvraflck'e znazornenl’“ Plocha protikusu.
pruziny (viz ,Zobrazeni®).
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Dotyk — zajiStuje interakci vybranych dild. Charakter vzajemného puUsobeni ovliviuji
BT @ | Aplikace dotyku na skluzavce.

materialy reSenych soucasti.
o R
V:“Tz_te rrer— A Vysledek simulace
fidejte pouze dotyky, které jsou . .
pofadované pro simulad, Nepotfebné po apllkam dOtka
kontakty mohou zpomalit vypodet a

snizit kvalitu simulace,

a gravitace.

Vybéry
Pousit kontakini skupiny

Kontakt mezi polozkami ve stejné
skuping je ignorovan,
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Vybér feSenych soucasti.
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Gravitace — aplikuje ucCinek gravitace (gravitacni zrychleni)

« R

ve vybraném sméru, nebo v jedné z hlavnich os R :
v , , A
souradneho systemu. D‘_x P —
Zde je mozné doplnit smér pasobeni - i }
napf. vyb&rem vhodné hrany modelu. @] 9806.65mm/s"2 i




Vypocet simulace - provadime pfikazem ,VypocCitat® s volbou typu studie
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Pfikaz ,Vypocitat®.
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Typ studie.

Nasledné zpracovani vyfeSenych simulaci se odviji od pravidel pro zpracovani animace.
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Simulace - priklady k procviceni

Vytvorte simulace dopravniku a klikového mechanismu dle predlohy, rozméry volte:
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Pouzité zdroje

Pro tvorbu digitalniho ucebniho materialu byl pouzit nasledujici software:

Microsoft Office PowerPoint 2007 SP3 MSO, Microsoft Corporation.
SolidWorks 2012 SP4.0, studijni edice pro Skolni rok 2012-2013, Dassault Systemes.

Vystfizky 6.1.7601, Microsoft Corporation.



