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1. GIRiS

Tekerlek olusturma komutu, “Adams View” icerisinde arag lastiklerinin 6zelliklerini
tanimlamak veya diizenlemek icin kullanilabilmektedir.
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Sekil 1—“Adams View” Arayiiziinden “Create a Tire” Komutuna Erisim

Lastik ve yol parametrelerinin tanimlanmasina ya da diizenlenmesine olanak taniyarak farkli lastik
modelleri Gzerinde galisilabilmektedir.

Cesitli ara¢ dinamigi calismalari, iki tekerlekli tasit modellemeleri, inis takimlarinin analizleri gibi
konularda kullanilabilmektedir. Lastigin referans olarak gosterildigi yol modeli ve degistirilebilir
kontak yontemleri ile ¢esitli dinamik senaryolar gerceklestirilebilmektedir.
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2. LASTIK VE YOL MODELi OLUSTURMA

Ad Adams

» Name: Olusturulacak lastik modelinin f.CmteWhee‘a"dT‘fE x
adini belirtmektedir. Name | _

> Side: Olusturulacak lastik modelinin i:leOﬁset |Zole& C o
aracin hangi tarafinda kullanilacagini e
belirtir. Bazi yol modellerinde sol ve sag b lyy
tekerleklere farkli girdiler uygulamak igin lzz |
kullanilabilmektedir. Ancak iki tekerlekli :::?;Z:;Ta _
bir ara¢ modeli icin 6n ve arka lastikleri Wheel Inial Velocites  [Sandard =]
temsilen sadece “left” ya da “right” Longitudinal Velocity |
olarak segim yapilabilir. Spin Velecity |

» CM Offset: Tekerlek kutle merkezinin
doniis ekseni (Global Z) boyunca
otelendigi mesafeyi temsil eder.

» Mass: Tekerlek kutlesinin belirtildigi _— |
kisimdir. Lastik ve jant kitleleri ile birlikte S
tekerlegin toplam kitlesi tanimlanabilir. Location [00 00,00

> Ixx lyy: Tekerlegin X (camber) ve Y (king- Ornt using BEoE s ST

; . : . Euler Angles [000
pin) eksenlerindeki atalet momentlerini I I
temsil etmektedir. Ixx ve lyy degerleri esit Z Vector [00.00.10
kabul edildiginden tek bir deger @ ok |_awy |_comcl |
tanimlanmaktadr. Sekil 2— Adams View Lastik ve Yol Tanimlama Penceresi

» lzz: Tekerlegin Z (spin) eksenindeki atalet momentini temsil etmektedir.

» Wheel Center Offset: Tekerlek merkezinin Z eksenine gére olan kagikhgini temsil eder.

» Tire Property File: Lastige ait ozelliklerin bulundugu dosyanin tanimlandigi kissimdir. Adams
kGtUphanesindeki farkh lastik modelleri ve kullanici tarafindan olusturulan lastik modelleri
kullanilabilmektedir.

» Wheel Initial Velocities: Tekerlege ait baslangi¢ kosullarinin verildigi boélimdur. Standart ve

Gelismis (Advanced) olarak ikiye ayrilmaktadir:

e Standard: Baslangi¢ kosulu olarak boylamsal ve donus hizlari tanimlanabilmektedir.

Wheel Initial Velocities

Advanced I

Longitudinal Velocity |

Spin Velocity I

Sekil 3 — Tekerlek icin Baslangic Durumundaki Boylamsal ve Déniis Hizi Tanimlamalari

o Longitudinal Velocity: Tekerlegin X ekseni dogrultusundaki boylamsal hizidir.
o Spin Velocity: Tekerlegin Z ekseni etrafinda negatif yénde dénme hizidir. ilk déniis
hizinin iyi bir yaklasimi, uzunlamasina hizin lastigin yiksiiz yaricapina bélinmesidir:
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e Advanced: Tekerlegin tim yonlerdeki baslangi¢ hizlari tanimlanabilmektedir.
o Translational Velocity Along: Tekerlegin X, Y ve Z eksenleri igin ¢izgisel hiz
tanimlamasi yapilabilmektedir. Hizlar, global eksen takimi veya lokal eksen
takimlarina gore tanimlanabilmektedir.

Translational velocity along Angular velocity about

& Ground © Marker & Wheel CM  © Marker
[T X axis [~ X axis

[ Y axis ™ Y axis

[ Z axis [T Z axis

Sekil 4 — Tekerlek igin Baslangic Durumundaki Cizgisel ve Agisal Hizlarin Tanimlamalari

o Angular Velocity About: Tekerlegin X, Y ve Z eksenleri i¢in agisal hiz tanimlamasi
yapilabilmektedir. Hizlar, tekerlek kiitle merkezi koordinatina veya lokal eksen
takimina gore tanimlanabilmektedir.

Road

Wheel Center Location and Crientation

Location 0.0, 00 00

Orient using & EulerAngles  Direction Vectors
Euler Angles 0,00

X Vector 1.0,0.0.0.0

Z \Vector 0.0.0.01.0

Sekil 5 Yol Modelinin Tanimlanmasi

» Road: Mevcut bir yola ait 6zelliklerin bulundugu dosyanin tanitildigi kisimdir. Farkh yol
modeli olusturmak icin “vpg_road = Create” secenegi kullanilabilmektedir.

» Location: Yolun konum bilgilerini temsil etmektedir. Tekerlek merkez konumu referans
alinarak tanimlama yapilabilir.

» Orient Using: Yola ait oryantasyon bilgilerini tanimlamaktadir. Euler agilari veya X —Z
eksenleri Gzerinden tanimlanabilir.
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2.1. Lastik Sonuglari

“Adams Tire” ile otomatik hesaplanan c¢iktilar 1siginda Tablo 1’de verilen sonuglar

incelenebilmektedir:

Tablo 1 - Adams Tire ile Hesaplanan Lastik Sonuglari

Tire Forces Tire Hub Forces Tire Kinematics Tire Rolling States
e Longitudinal e Longitudinal e Longitudinal Slip ¢ Tire Deflection
e Lateral e Lateral e Lateral Slip ¢ Loaded Radius
* Normal e Normal ¢ Inclination Angle ¢ Rolling Radius
e Overturning Moment e Overturning Moment ¢ Rotational Velocity
¢ Rolling Resistance ¢ Rolling Resistance
e Aligning Torque e Aligning Torque

3. REFERANSLAR

i.  Adams 2023.4 Help Documentation
ii. Adams 2023.4 Adams Tire User’s Guide

iii. SimCompanion, Adams Product Documentation
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