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MODELOWANIE PRZEMIESZCZEN
RUCHOMYCH PRZEKRYC W OPARCIU
O PROGRAMY KOMPUTEROWE TYPU CAD

Stowa kluczowe: ruchomy dach, kinematyka, programy komputerowe.

Nowe technologie cyfrowe stwarzaja nieomal nicograniczone mozliwosci w zakresie
ksztaltowania formy obiektow architektonicznych. Realizacja modelu badawczego przekrycia
dachowego, ktorego ruch generuje wielokrotng zmiang jego ksztattu, moze by¢ wykonana
wykorzystujgc narzedzia komputerowe typu CAD. Analizy cyfrowe pozwalajg na okreslenie budowy
geometrycznej przekrycia oraz wyznaczenie jego kinematyki, tak by przedstawiona propozycja byta
innowacyjna w stosunku do istniejacych rozwigzan.

Ruch wykonywany przez przekrycie stal si¢ inspiracja do poszukiwania nowych
rozwigzan przekry¢ w strukturze mechanizmow. Przeprowadzono badania mechanizméow klasy 11,
ktorych elementy wykonuja ruchy przesuwne i obrotowe (rys), stosowane w rzeczywistych
rozwiagzaniach. Cyfrowy model zadaszenia zrealizowano w programie komputerowym Inventor
Professional firmy Autodesk. Narzgdzie to umozliwia budowanie obiektow, ktorych elementy
potaczone sa statycznie, poprzez natozenie statycznych wi¢zOw montazowych, oraz ruchowo,
poprzez pofaczenie elementdw w pary kinematyczne. Za wprawienie obiektu lub jego czesci
w ruch, odpowiedzialne sa kinematyczne wiezy napedowe (przesuwne, obrotowe lub obrotowo-
przesuwne), natozone na jeden lub kilka elementéw modelu. Przeprowadzone symulacje
komputerowe sg zrodlem informacji o budowie i kinematyce mechanizméw, a w dalszej kolejnosci

moga by¢ podstawa do badan statycznych i dynamicznych obiektow.
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Rys. Mechanizmy klasy |l z parami kinematycznymi obrotowymi i przesuwnymi
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