Podstawy budowy modeli mechanizmow w programie SAM:

Mechanizmy tworzone sg z podstawowych elementéw, takich jak:

Belka — Beam Element jarzmowy — Slider Element zebaty — Gear
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Okreslanie wspotrzednych weztow:

a) Wspotrzedne kartezjanskie globalne
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Node (Wezet): 1
Coordinates (Wspotrzedne): Xy, Y,

b) Wspéitrzedne biegunowe globalne
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Node (Wezet): 2
Coordinates (Wspoirzedne): R,, @,



Okreslanie wspotrzednych weztow:

c) Wspoétrzedne kartezjanskie wzgledne d) Wspétrzedne biegunowe wzgledne
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Node (Wezet): 2 Node (Wezet): 2
Reference Node (Wezet odniesienia): 1 Reference Node (Wezet odniesienia): 1

Coordinates (Wspotrzedne): Ax, Ay Coordinates (Wspotrzedne): AR, A



Okreslanie wspotrzednych weztow
Problem wymiarowy przeciecie - Intersection

Dane:
Wspodtrzedne weztow 1, 3
Odlegtosci |5, |55

Szukane:
Wspotrzedne wezta 2: x,, y,

Node (Wezet): 2
References Nodes (Wezty odniesienia): 1, 3
Lengths (odlegtosci): 1,5, I,5

Wspotrzedne x2, y2 wezta 2 zostajg
automatycznie wyliczone przez program SAM.

LeftSide (Lewa strona): Y/N
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W programie SAM modelujemy mechanizmy w uktadzie
jednostek SI.
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Zadanie 9|

Prosze¢-zbudowac-w-programie-SAM -model-
mechanizmu-opisany-geometrig:
(wymiary-liniowe wm)q|
AB=-BC=-CD=-CF=-0.15,-DE=-0.045,4
EF-=-0.165,B = 150°, y =90P,-0s=10-rad/sq|

w-polozeniu-opisanym-katem--¢s=-k*10°T

gdzm ‘k-—-ostatnia-cyfra-numeru-indeksu.q




