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 مقاله

 دار از موانعسازي عبور خودروي شنيشبيه

 *سعيد ابراهيمي
 دانشيار دانشکدة مهندسي مکانيک

 دانشگاه يزد

 علي کلاهدوزان
 کيمکان يکارشناسي ارشد مهندس يدانشجو

 دانشگاه يزد، دانشکدة مهندسي مکانيک

 اصغر مهديان
 استاديار گروه مهندسي مکانيک

 اشتردانشگاه صنعتي مالک
ebrahimi@yazd.ac.ir  niloo1112@yahoo.com 

 29/11/1394تاريخ دريافت: 
 

 25/01/1395تاريخ پذيرش: 
 

 

ها و ديوارهاي عمودي در هاست. گودالدار، توانايي عبور آنها از ناهمواريهاي مهم خودروهاي شنياز جمله قابليت

توجهي  طور قابلتوانند بههاي رايج در برابر اين نوع خودروها هستند که مياي از ناهمواريحرکت، نمونهمقابل 

سنجي اين قابليت پس از يافتن يک مدل حرکت خودرو را تحت تأثير قرار دهند و مانع از ادامة حرکت شوند. صحت

افزاري را دوچندان سازي نرمدروها، لزوم شبيهجهت تحليل و هزينة زياد ناشي از آزمايش روي اين نوع خو ينظر

افزار ادامز استفاده شده است، اما با توجه به تعداد زياد قطعات، قيود و سنجي از نرمکند. در اين مقاله براي صحتيم

اي يوهممکن است. اين تحقيق با شهاي رايج عملاً ناافزار به شيوهتماس بين آنها، استفاده از محيط عمومي اين نرم

 سازي و تحليل ديناميکي حرکت يک خودرويافزار، بر اين مشکل فائق آمده است. شبيهويسي در اين نرمننوين با کد

ن مقاله است که يبيني قابليت عبور آن از جمله دستاوردهاي ادار حين عبور از گودال و ديوار عمودي و پيششني

از اين موانع و نيروهاي وارده به آنها در مقابل طراحان اين نوع  تک قطعات حين عبوراطلاعات وسيعي از رفتار تک

 کند.شده را تأييد ميافزار ادامز صحت روش ارائهخودرو قرار خواهد داد. مقايسة نتايج اين مقاله با نرم

سازي، قابليت عبور از مانعدار، ديناميک چندجسمي، شبيهخودروي شني

 . مقدمه1

mailto:ebrahimi@yazd.ac.ir
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IGES(*.igs, *.iges)    

STEP(*.stp, *.step)    

Parasolid(*.xmt_txt,*.x_t,*.x_b)    

SolidWorks(*.sldprt,*.sldasm)    
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