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Pohybova studie

1. Pro pohybovou studii vyuZijeme doplnék SOLIDWORKS MOTION. Zapnete jej v zaloZce
doplikové moduly solidworks.

2. Nadolnilisté zalozek vyberte pohybovou studii. Parametry pohybové studie se oteviou
ve spodni ¢asti obrazovky. Zménte typ z “Animace” na “Motion Analysis”“, tento mod
generuje nejrealisti¢téjsi simulace.

3. Do modelu je nutno pridat 1. gravitaci, 2. kontakt téles, 3. motor pro prvotni zdvih

jedné z kouli.
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4. U gravitace se nastavuje pouze smér.
5. U motoru vyberte rotacni motor s konstantnimi otdckami. Pocet otacek za minutu

zvolte sami dle potreby.
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7. Pro dotyk zvolte vSechny koule. Vypnéte Materidl a Treni. V zalozce “Vlastnosti

pruznosti” zvolte koeficient restituce a prepiste na 1. Tim bude pfi doteku preneseno

100 % energie, beze ztrat.
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8. V “Nastaveni” pohybové simulace nastavte pocet snimkl za sekundu. Pro spravny
vypocet je potieba hodné snimkl (> 800). V upresiujicich moZnostech zménte typ

integratoru na SI12_GSTIFF.
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9. Casova osa udava dobu po kterou dany prvek funguje. Pravym tlagitkem vkladate dalsi
klice (kosoctverce), které mohou byt oznaceny jako “Vypnuto“. Tim se dany prvek
ukoncuje. Gravitace i dotyk funguji po celou dobu simulace. Motor pouze chvili.

Nejvyssi kli¢ udava celkovou délku simulace.
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10. Simulaci spustime tlac¢itkem ,,Vypocitat”.
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11. Zkuste zalozZit novou pohybovou studii a pfidejte druhy motor na druhou kouli.



