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In this article, the kinematic and dynamic analysis of a multi-bar drum mechanism is 
discussed using Adams software. At first, the modeling of the mechanism is done in the catia 
engineering software, and then the model is entered in the Adams software. Then, by 
determining the appropriate joints, the initial speed is given to the mechanism and THE 
MOTION OF the mechanism is simulated. A kinematic analysis of the mechanism is 
performed and results of speed and acceleration of the joints are presented. The performed 
design and simulation show the effectiveness of the mechanism. 
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 شرفته ی ابزار پ یهان یو ماش یکارن ی ماش یکنفرانس مل نیومس نامه مجموعه مقالات مكانيك مدرس، ويژه یمهندس یماهنامه علم
 32-29 ، صفحه10، شماره 23 ، دوره1402 مهر

 

ا  ميله  چند  درام  مكانيزم  يك  سينماتيكي  با    ی تحليل  شونده  جمع 
 استفاده از نرم افزار آدامز 

 

 مشخصات مقاله   چکیده 

در اين مقاله به تحليل سينماتيكي و ديناميكي يك مكانيزم درام چند ميله ايي جمع شونده با استفاده از نرم افزار آدامز پرداخته مي  
كتيا انجام پذيرفت و سپس در نرم افزار آدامز مدل وارد شد. سپس با شود. در ابتدا مدلسازي مكانيزم جمع شونده در نرم افزار  مهندسی  

گردد. تحليل سینماتیکی  شوندگی شبيه سازي میتعيين مفاصل مناسب به مكانيزم سرعت اوليه داده و حركت داده شده و مکانیزم جمع
ی انجام شده نشانه کارایی مکانیزم جمع شوندگی  مکانیزم انجام و نمودارهاي تحليلي سرعت و شتاب ارایه می گردد. طراحی و شبیه ساز 

 است 

 1*,سعید محجوب بروجنی 
 ، 2مصطفي ناظمي زاده 
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 1402، مهر  10، شماره  23دوره    های ابزار پیشرفته کاری و ماشین ماشین نامه مجموعه مقالات سومین کنفرانس ملی  ماهنامه علمی مهندسی مکانیک مدرس، ویژه 
 

 مقدمه   - 1
مکانیزمهای درام جمع شوندگی چند میله ای در صنایع مختلف  
نظیر كارخانجات فولاد سازي، تاير سازي و ... استفاده مي شود و  
لذا مورد کاربرد قرار گرفته و طراحی آنها به منظور قطر جمع¬شونده 

پذیرد. اين نوع مكانيزم داراي کپه و بازشونده مشخصی انجام می 
ست  ای ابه همراه یک مکانیزم چندمیله   های یک استوانه خارجی

 گردد.   که باعث باز و بسته شدن آن می
[ به بررسی یک نوع از مکانیزم های درام جمع شونده  1گو و دیگران ] 

تحلیل  و  پرداختند  موازی  بازوهای  دهی  موقعیت  از  استفاده  با 
سینماتیکی آن را انجام دادند. آنها روش مستقیم و غیرمستقیم 

[  2حل موقعیت مکانیزم را به کار بردند. نی و همکارانش ]   به منظور
به مطالعه یک نوع از مکانیزم درام جمع شوندگی چند میله¬ای  
شعاعی تلسکوپی پرداخته و تحلیل سینماتیکی آن پرداخت. گو و  

[ به ارایه یک توپولوژی جدید برای طراحی مکانیزم درام 3دیگران ] 
شونده   دینجمع  تحلیل  و  شبیهپرداخته  و  آن   امیکی  سازی 

 پرداختند.   
مكانيزم   ديناميكي يك  و  تحليل سينماتيكي  مقاله  اين  از  هدف 
درام چند ميله ايي جمع شونده با استفاده از نرم افزار آدامز است. 
در ابتدا مدلسازي مكانيزم جمع شونده در نرم افزار  مهندسی كتيا 

ارد شد. سپس با انجام پذيرفت و سپس در نرم افزار آدامز مدل و 
تعيين مفاصل مناسب به مكانيزم سرعت اوليه داده و حركت داده  

 گردد.  شوندگی شبيه سازي میمکانیزم جمع شده و 
 درام جمع شونده در نرم افزار آدامز   تحليل   -2

مي  آدامز  افزار  نرم  به  مكانيزم  وارد كردن  روند  به  بخش  اين  در 
تحليل  با  پردازيم.  گرفته  صورت  سه نرمهاي  شامل  آدامز  افزار 

پيش مرحله پس ی  مرحله  و  پردازش  مرحله  پردازش  پردازش، 
افزار كتيا   اين مكانيزم در نرم  اين كه  اطلاعات است. با توجه به 
مدلسازي شده، از نرم افزار كتيا يك فايل خروجي با پسوند موردنظر 

نرم    آدامز وارد. در شکل زیر نحوه وارد کردن مکانیزم جمع شونده در
 افزار نشان داده شده است 

 

 
 نحوه وارد كردن مكانيزم  1  شکل 

 
 

سپس بعد از انتخاب گزينه بالا كه در تصوير مشخص است با باز  
آورده شده است، مشخصات و پسوند   2شدن پنجره زير كه در شكل  

 فايل را بايد وارد كرد 

 
 وارد كردن مشخصات مكانيزم  2شكل  

مشخصات مكانيزم مورد نظر مكانيزم مدلسازي  بعد از وارد كردن  
شود كه در شكل زیر نمايش داده شده  ی شده وارد محيط نرم افزار م

 است 

 
 مكانيزم در محيط نرم افزار آدامز  3شكل  

 
 تعیین مفاصل درنرم افزار آدامز   - 1-2

در اين بخش مفاصل بين بازوها و قطعات ديگر متصل می¬شود كه  
از مفصل مورد نياز استفاده مي¬شود و در شكل  بسته به نوع مكانيزم 

 پنجره انتخاب مفصل آورده شده است  4

 
 نتخاب مفصل مورد نظر ا  4شكل  

ب نسبت  قطعه  چند  يا  دو  دوراني  حركت  تعريف  منظور  ه  به 

استفاده نمود. اين قيد در   توان از قيد  يكديگر در فضا مي 
شبيه را  قطعه  دو  بين  لولاي  در یم  ی سازواقعيت  نمايد كه 

و    ی قابل مشاهده است كه نحوه انتخاب مفصل گذار  5شكل  
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نمونه ايي از ايجاد مفصل است. همچنين با افزودن اين قيد  
بين دو قطعه، اين قطعات نسبت به يكديگر فقط حركت لولا  

داشته  یند نسبت به يكديگر حركت خطتوانیگونه داشته و نم 
 باشند.

 
 نحوه و نمونه ايي از ايجاد مفصل گذاري  5شكل 

همچنين براي اين مكانيزم از مفصل موتور چرخشي استفاده  
شده است    ی شده و در نهايت تمامي مفاصل مورد نياز جايگذار

 قابل مشاهده است  6كه در شكل 

 
 شده  ی جايگذار یتمامي مفصل ها  6شكل  

 
 شبيه سازي مکانیزم     2-2

در نهايت با تعريف حركت در قسمت قبل و مقدار وارد شده براي  
سرعت و جهت چرخش ميتوان در اين قسمت مكانيزم مورد نظر  

حل نمودار   7را تحليل كرد كه بسته به نوع انتخاب زمان در شكل 
 ها را بدست اورد 

 
 انتخاب زمان حل و بدست اوردن نمودار  7شكل  

 
سرعت   به  توجه  با  بخش  اين  انجام  در  سازي  شبيه  ورودی، 

می¬شود و نمودارهاي سرعت و شتاب را در تمامي نقاط ميتوان  
توان مشاهده کرد. در شکلهای  با انتخاب مفصل و قطعه دلخواه می

 زیر سرعت زاویه ای قطعات مختلف نشان داده شده است:

 
 سرعت و شتاب زاویه ای قطعه دوم  8شكل  

 
 قطعه سوم تا ششم سرعت و شتاب زاویه ای  9شكل 
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 1402، مهر  10، شماره  23دوره    های ابزار پیشرفته کاری و ماشین ماشین نامه مجموعه مقالات سومین کنفرانس ملی  ماهنامه علمی مهندسی مکانیک مدرس، ویژه 
 

 
 سرعت و شتاب زاویه ای قطعه هفتم تا دهم  10شكل  

 
از  استفاده  با  بالا مشاهده می¬شود که  از نتایج شبیه سازی 
تحلیل مکانیزم درام جمع شونده در نرم افزار آدامز، به راحتی 
نتایج شبیه سازی نظیر میزان جمع شدن مکانیزم و سرعت و  

 ابل محاسبه است. شتاب زاویه ای تمامی قطعات ق
 
 نتيجه گيري    3

در اين مقاله به تحليل سينماتيكي و ديناميكي يك مكانيزم  
افزار آدامز   از نرم  با استفاده  ايي جمع شونده  درام چند ميله 
در نرم   ابتدا مدلسازي مكانيزم جمع شونده  در  پرداخته شد. 

آدامز  افزار  مهندسی كتيا انجام پذيرفت و سپس در نرم افزار  
مكانيزم   به  مناسب  مفاصل  تعيين  با  سپس  شد.  وارد  مدل 
سرعت اوليه داده و حركت داده شده و مکانیزم جمع¬شوندگی 
و  انجام  مکانیزم  سینماتیکی  تحليل  گردید.  سازي  شبيه 
نمودارهاي تحليلي سرعت و شتاب ارایه گردید. طراحی و شبیه  

 گی است. سازی انجام شده نشانه کارایی مکانیزم جمع شوند 
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