Simularea Sistemelor Electro-Mecanice

Lucrarea 1 — Model CREO/Cinematica

Scopul Lucrarii: Prezentarea unor aspecte legate de construirea unui model virtual al unui mecanism in
miscare folosind CREO Parametric.

Mersul lucrarii:
Pentru exemplificare se va folosi un mecanism patrulater articulat/biela-manivela.

Se vor construi elementele sub forma de “part”, dupa care se vor asambla folosind conexiuni de tip pin
sau slider.

Link catre un scurt tutorial youtube

https://www.youtube.com/watch?v=eHToN aU3n8



https://www.youtube.com/watch?v=eHToN_aU3n8

Tipuri de conexiuni si constrangerile necesare pentru realizarea unui ansamblu

Grade de libertate
ipuri ermise 4 i
Tlpur'l de: B Descriere Coniteangenic Alte variante acceptate
conexiuni necesare
Rotatie Translatie
- . 2 , ff\l}merea axelor 5i Flip mate/align
Pin 1 0 Rotatie dupd o axa alinierea suprafetelor Offset of pl ali
care sé rotesc set of planar mate/align
T :
. Combinatie intre o cupla de tip Alinierea unui punct pe
Bearing 3 1 s i : : %
sferd si o cupla de translatie muchie sau pe axa
. il ie 1 i i 5 :
Cylinder 1 1 ran§lafle.m lungu'l Ll Alinierea axelor Flip
rotatie in jurul axei specificate
Corpurile legate printr-o cupla
pland se migcd 1ntr-.u{1 plan comun . Offset of planes
Planar 1 2 celor doud corpuri, iar rotatia se Alinierea planelor Fli Jali
executd dupa o axa perpendiculard e
pe plan
Ball 3 0 Coplage tl? sf§ra pennlie fotalia Alinierea punctelor
dupa orice directie
; : Alinierea sistemelor de
13 t 3 x
Weld 0 0 Lipeste™ doua corpuri coordonate
Nu permite migcarea corpurilor
Rigid 0 0 legate prin aceastad cupld — corpurile Una sau mai multe
& se comporta ca si cum ar fi unul constrangeri
singur.
Alinierea axelor si
Slider 0 1 Translatie in jurul unei axe alinierea planelor pentru Flip mate/align
restrictionarea rotatiei




Diagram No. of DOF Description
.5 Rotate Transiate
-
1 0 Rotates about an axis.
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0 1 Translates along an axis.
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g ﬁ 1 ;| Transiation along and rotation about a specific axis.
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1 2 Bodies connected by a planar joint move in a plane
with respect to each cther, Rotation is about an axis
perpendicular to the plane.
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3 0 A "ball-in-spherical-cup” joint allows rotation in any
| direction,
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@ 3 : Combination of a ball joint and a slider joint.
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o 0 0 Glues two parts together,
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0 0 Glues two parts together while changing the
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=] underlying body definition. Parts constrained by a
w rigid connection tonstitute a single body.




MECANISME

Pentru mecanismele din figura:
- sa se realizeze solutia constructiva (se recomandd la fiecare mecanism lungimile
elementelor);
- se impune legea de miscare la elementul motor;
- se determina traiectoria unui punct de pe un element al mecanismului;
- se determind pozitia, viteza si acceleratia unui punct de pe un element al mecanismului.

a. mecanism patrulater (AB = 100 (AB sau CD element motor), BC =250, CD = 150,
AD = 200 (element fix));

C

b. mecanism biela — manivela (AB = 100 (elementul motor), BC = 200, dimensiunile
elementului fix se aleg astfel incat translatia sa aiba loc pe acest element);

¢. mecanism cu culisa rotitoare (AB = 100 (element fix), BC = 300, BC (AD) —
element motor).
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Ansamblu biela-manivela

Link 2

Link 1
slider

slot

Elemetele componente: - slot — elemental fix
- link 1 — element mobil in migcare de rotatie
- link 2 — element mobil in migcare de rotatie
- slider — elemet in migcare de translatie

Conexiunile intre elemente:

- pin — intre elemental fix si link 1

- pin — intre elemetele link 1 si link 2
- pin — intre elemental link 2 si slider
- slider — intre elemetul fix si slider

Se trece la modulul mechanism ( Application — Mecﬁamism).

Se impune elemental motor — axa de rotatie de la prima legatura de tip pin, se
impune viteza elementului.

Se face o analiza cinematica a miscarii.



