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topologicke optimalizace a generativniho designu

Michal Pavlik

Ustav automobilniho a dopravniho inZenyrstvi

CILE PRACE

RAFEK S
PHEUMATIKOU

Navrh predni tehlice monopostu
Formula Student NABOJ KoLA

ULOZENI HORNICH

Vyuziti topologické optimalizace — snaae ELEKTROUGTORY

Vyuziti generativniho designu erEabeny S

Porovnani optimalizacnich metod e
BRZDOWVY FAZOVY
KOoToUuC KOMEKTOR
B_I?%Eg:‘r’ ULDEEﬂﬁEﬂDNiEH

Motivace

Integrace vice funkci do jednoho komponentu UrcCeni metodiky pro vyvoj odlehCenych

kvuli snizeni hmotnosti komponentu
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Okrajoveé podminky
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TOPOLOGICKA OPTIMALIZACE

Parametricky definovany navrhovy prostor

Geometrie urCena pouze pomoci souradnic a primek Snadna modifikace v prubéhu prace
v prostoru, vazanych prfimo na kinematiku vozu

- Drzak hornich ramen

- Drzak spodnich ramen

- Drzéak brzdovych tfrment

- Drzak pfiruby Ackermanna
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- Kinematika hornich ramen

- Kinematika ramene sbihavosti
- Kinematika spodnich ramen
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Proces optimalizace

GENERATIVNI DESIGN

Navrhovy prostor
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Volba tri vysledku na zaklade podobnostnich skupin
4 GD2 i GD3

POROVNANI MODELU POMOCI MKP

Topologicka optimalizace
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Generativni design

Zadny vysledek nevykazoval Reseni: kombinace modeld s daldim sniZzenim hmotnosti
pozadovanou bezpecnost Spojeni vyhovuijicich ¢asti variant GD2 a GD3

k, = 0,9857 (—23,6 %) ki = 1,2097 (—6,3 %)

m=1,081kg (—9,4 %) m = 1,059 kg

Spodni drzak — GD2 Horni drzak — GD3 Model GD4

Varianta GD2
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Navrzena tehlice pomoci

Porovnani optimalizacnich metod
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	Snímek 1

