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Priebeh uhla zbiehavosti mechanizmu zavesenia kolesa
prepojeného s mechanizmom riadenia

Mechanizmus zavesenia kolesa a mechanizmus riadenia ma nasledovné casti:

Nosi¢ kolesa s kolesom — (Wheel carrier) Spindle_Wheel
Dolné rameno - Lower Arm

Horné rameno - Upper Arm

Dolna Cast pruziacej jednotky s timicom - Strut Lower
Horna Cast pruziacej jednotky s timiCom - Strut Upper
Spojovacia ty¢€ nosi¢a s ozubenou ty€ou riadenia -Tie Rod
Ozubena tycC riadenia - Steering Rack

Ukotvena karoseéria - Body-Ground
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Hriadel riadenia — Steering Shaft
Zalomeny hriadel riadenia — Intermittent shaft
Stlpik riadenia s volantom - Steering Wheel Column

1. Uloha: Nagitajte povelovy stbor suspension_start.cmd, ktory vygeneruje
model_1 mechanizmu zavesenia kolesa a doplnte potrebné vazby

e Zobrazte si tabulku na utvaranie konstrukénych bodov (Points, Hardpoints -
HP): MB: Edit, Modify, DN, ground, HP1, Table Editor for Points.

e Skontrolujte utvorené geometrické vazby

e Doplnte geometrické vazby. Sférické spojenie pre spjovaci €len (Tie Rod),
s nosi¢om (HP8) 2Bod-1Loc, Normal to Grid. Hookov kib pre spjovaci &len
s ozubenou tyCou riadenia (HP7), 2Bod-1Loc, Pick Feature, First direction
from (HP7) to (HP8), Second direction from (HP7) to (HP13),

e Doplnte kinematicku vazbu (predpisany pohyb pre prepruzenie nosica kolesa
voci telesu ground v smere osi y). Do markera .Spindle_Wheel.Center vlozZte
Point Motion, (2Bod-1Loc, Pick Feature) s funkciou Displacement (time)=
80*sin(360d *time).
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e Doplnte kinematicku vazbu (posuvanie ozubnej tyCe zamedzite tak, Ze do
translaCného spojenia predpiSete funkciu 0*time). MB, Edit, Modify,
rck_body_joint, Impose Motion, TraZ, disp(time), 0*time.

e Verifikujte model a simulujte: end time=1sec, ste=50.

e Premenujte vychodiskovy model_1 na model_2. MB, Edit, rename, DN, OK,
Object: model_1, New Name: model_2.

e Ulozte model 2 do suboru suspension_compl, MB, File, Export, File Name:
suspension_compl, Model Name: model 2

2. Uloha: Preskumaijte priebeh uhla zbiehavosti (Toe Angle) kolesa v zavislosti
na prepruzeni (Jounce — Rebound) mechanizmu zavesenia kolesa
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e Nacitajte povelovy subor suspension_compl.cmd, ktory vygeneruje model_2

e Utvorte meraé Prepruzenie pre priemet drahy stredu kolesa
| MARKER Center do zvislého smeru Yg pri prepruzeni 80mm nosica kolesa
nahor - Jounce (Bump) aj nadol — Rebound, ktoré bude tiezZ 80mm od stredne;j
vychodiskovej polohy. MTB, Measure, Point_to Point Kinematics,
Characteristic: Displacement, Component: Global Y, From Point, DN, Ground,
WH_ref, To Point, Spindle_Wheel, Center. Standardny nazov MEA_PT2PT _1
premenujeme na Prepruzenie, MB, Edit, Rename, DN.

e UskutoCnite simulaciu end time=1sec, ste=50.na overenie spravnosti meraca
prepruzenia.

e Podla obrazka utvorte mera€ priebehu Uhol_zbiehavosti poCas prepruzenia
nosiCa kolesa. Vyuzite dvojargumentovu funkciu ATANZ2, ktora poskytuje
vypocet uhla TA podla vztahu TA= tan™(DZ/DX), kde DZ je priemet Gse&ky
DM do pozdfZnej osi vozidla Zg a DX je priemet useCky DM do prieCnej osi
vozidla Xs. MB, Build, Measure, New, FB, Function, All Functions,
ATANZ2(x1,x2), Distance along Z, DZ(To Marker, From Marker, Along Marker),
Vyuzivame Getting Object data: To Marker= Center, From Marker: TA_ref. Ak
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nezadame Along Marker, automaticky je to ground. Standardny nazov
FUNCTION_MEA 1 premenujeme na Uhol_zbiehavosti.

Uskuto€nite simulaciu end time=1sec, ste=50.na overenie spravnosti meraca
uhla zbiehavosti.

V prostredi PostProcesora utvorte priebeh uhla zbiehavosti v zavislosti na
prepruzeni tak, Zze nastavite Independent Axis to Data (Uhol_zbiehavosti),
teda na horizontalnej osi x bude Uhol_zbiehavosti, na zvislu os zadame
Prepruzenie.

Nahradte zjednoduSené tvary nosiCa a kolesa realistickejSimi tvarmi
importovanim suborov knuckle.shl a wheel.shl. MB, File, Import, File Type:
Render.. Po nacitani vypnite viditelnost povodnych geometrickych objektov,
MB, Edit, DN, Appearance, Visibility off.

Premenujte model_2 na model_3 MB, Edit, rename, DN, OK, Object:
model_2, New Name: model_3.

Ulozte model 3 do suboru suspension, MB, File, Export, File Name:
suspension, Model Name: model 3

3. Uloha: Nagitajte povelovy sUbor steering_start.cmd, ktory vygeneruje

model_4 mechanizmu riadenia (steering) a dopliite potrebné vazby

Dopliite kinematickii vazbu (predpisany pohyb pre otadanie stipika riadenia
s volantom, rotaCne viazanom s telesom body, ktoré je fixne spojené
s telesom ground). MTB, Rotational Joint Motion, rotatna geometricka vazba
je strwheel body rev. Standarn funkciu v utvorenej kinematickej véazbe
MOTION_1 modifikujte tak, aby sa volant otaCal o 45° podla funkcie
45d*sin(360d*time).

UskutoCnite  simulaciu end time=1sec, ste=50.na overenie funkcénosti
mechanizmu s predpisanym pohybom.

Dopliite  kinematicku vazbu COUPLER prepojenia otaania telesa
steering_shaft vo valcovom spojeni strshft_body_cyl s posuvanim telesa rack
v translaénom spojeni rack _body trans. MTB, Joint (Add-on Constraint)
Coupler. Prevod nastavte tak, aby sa pri pootoCeni telesa steering_shaft o 7°
vysunulo teleso rack o Tmm. By Displacement, Rotational Displacement 7°
for Driver, Translational Displacement 1mm for Rack.

Premenujte model_4 na model_5 MB, Edit, rename, DN, OK, Object:
model_4, New Name: model_5.

UloZte model_5 do suboru steering, MB, File, Export, File Name: suspension,
Model Name: model_5.

4. Uloha: Zlaéenim oboch samostatnych submechanizmov suspension

a steering utvorte model_6 spoloéného mechanizmu zavesenia
a riadenia (suspension_steering_compl)

Nacitajte povelovy subor suspension.cmd, ktory vygeneruje model_3 a
povelovy subor steering.cmd, ktory vygeneruje model_5.

Utvorte spolo¢ny model_6 pomocou funkcie Assemble MB, Tools, CN
(Command Navigator), model, Assemble, Duplicate Parts: merge.. Zobrazte
novy model_6, MB, View, Model.

Zobrazte topoldgiu modelu_6, MB, DN, Graphical Topology, ground.
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e Deaktivujte nadbytoénu duplicitnu geometricku vazbu (Joint:
body grnd_fixed_2) medzi telesami ground a body, ktora sa vyskytuje
v modeli_6 po zlu€eni. Kliknite pravym tlaCitkom mysSi (R) na ikonu spojenia
priamo v zobrazenej topoldgii, Deactivate.

e Zobrazte topologiu modelu_6, MB, DN, Graphical Topology, body.

e Deaktivujte nadbyto¢nu duplicitnu geometricku vazbu (Joint::
rck_body_trans_2) medzi telesami body a rack, ktora sa vyskytuje v modeli_6
po zlu€eni. Kliknite pravym tlaCitkom mySi (R) na ikonu spojenia priamo
v zobrazenej topoldgii, Deactivate.

e Odstranite kinematicku vazbu pre posuvanie ozubnej tyCe v translacnom
spojeni MB, Edit, Modify, General Motion, TraZ, free

e Aktualizujte zobrazovanie vystupov z meracov, MB, Build, Measure, Display,
Prepruzenie, Uhol zbiehavosti.

e UskutoCnite  simulaciu end time=1sec, ste=50.na overenie funkénosti
spolo¢ného mechanizmu zavesenia a riadenia.

e Premenujte model 6 na model_7 MB, Edit, rename, DN, OK, Object:
model_6, New Name: model_7.

e Ulozte model_7 do suboru suspension_steering_compl, MB, File, Export, File
Name: suspension, Model Name: model_7

5. Uloha: Preskiimajte priebeh uhla zbiehavosti (Toe Angle) kolesa v zavislosti
na prepruzeni (Jounce — Rebound) mechanizmu zavesenia kolesa pri
priamej jazde aj pri jazde v pravotocivej a l'avotocivej zakrute.

e Nacitajte povelovy subor suspension_steering_compl, ktory vygeneruje
model_7.

e Pre simulaciu prepruzenia pri jazde v pravotoCivej zakrute zmente funkciu
45d*sin(360d*time) pre kinematicku vazbu MOTION_1_2 v geometrickej
vazbe strwheel_body rev na 45d, (R), MOTION_1_2, Modify, Function(time),
45d.

e Aby bolo mozné porovnat priebehy uhla zbiehavosti pri priamej jazde aj pri
jazde v pravotocivej a lavotoCivej zakrute, jednotlivé simulacie ukladajte pod
samostatnym nazvom. MB, Simulate, Interactive Control, Save the last
simulation results to the database under a new name.(pravotociva pre 45d,
priama pre 0d, lavotociva pre -45d) .

e V prostredi PostProcesora zobrazte do jedného grafu vSetky tri priebehy uhla
zbiehavosti v zavislosti na prepruzeni tak, Ze nastavite Independent Axis to
Data (Uhol_zbiehavosti), teda na horizontalnej osi x bude Uhol_zbiehavosti,
vyznacite vSetky tri simulacie (stlacte Ctrl, pravotociva, priama, lavotociva) a
na zvislu os zadate Prepruzenie.

e Premenujte model_7 na model_8 MB, Edit, rename, DN, OK, Object:
model_7, New Name: model_8.

e Ulozte model_8 do suboru suspension_steering, MB, File, Export, File Name:
suspension, Model Name: model_8.
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