機械元件高速組合之模擬 

在許多機械手臂的運用以及製造過程中, 工作元件常常同時承受多重的摩擦性接觸與碰 撞(multiple frictional contacts)。在以往的許多研究 報告中,大多以剛體模型(rigid body models)來分析 此現象。然而也產生了幾個無法解決的問題。 第一,當剛體模型運用摩擦定律,如庫侖定律 (Coulomb's law),常引起解答的不一致性 (inconsistencies)或多重性(ambiguities)。第二,傳統上使用的摩擦性碰撞模型(frictional impact models), 其解答將會違反能量守衡定律(principle of energy conservation)。第三,靜不定現象使得剛體間接觸 力(contact force)無法求得。本研究將提出一種新 的方法---接觸順應模型(contact compliance models), 來模擬具有多重摩擦性限制的機械系統,來消 除解答的不一致性。
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