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1. PROBLEM STATEMENT



2. INFORMATION COLLECTION
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3. Design Variables

C1(kg/s)= damping coefficient  at front wheel
C2(kg/s)= damping coefficient at rear wheel
K1(N/m)= spring constant at front wheel
K2(N/m)= spring constant at rear wheel

일반적으로자전거앞뒤바퀴의스프링상수
는다른값을가진다.



4. MODELING AND ASSUMPTION



4. MODELING AND ASSUMPTION

앞뒤바퀴로들어오는입력은무작위입력이지
만평균값을가지므로 W=constant이고 SIN 입
력으로가정한다.
피치를고려하지않았기때문에두바퀴에의
한변위전달을단순 SUPERPOSITION으로구한
다.
바퀴와의자와의거리의기하학적형상을고려
해서피치를대신한다.
앞바퀴와뒷바퀴의입력은같고시간차가없
다. 이것은강건설계혹은과잉설계가된다.



5. OBJECTIVE FUNCTION

앞바퀴입력”1”→의자에 “0.5”
뒷바퀴 입력”1”→의자에 “2.0”
※(앞뒤바퀴로부터거리비 = 2:1)
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6. CONSTRAINTS

1. K와 C값은양수다.
2. 최대변위가일어났을때 K는정적하중보다
커야한다. 샥의최대변위는 3 inch이다.
3. 동적하중 140kg으로눌렀을때 최소 1cm는
움직여야충격흡수를하는것이다.
4. r값이 sqrt(2) 보다작으면변위전달비는오히
려 1보다커진다. 
5. 감쇠비는 0.2~0.5사이로 r값이 sqrt(2)보다큰
범위에서 0.3을선택한다.
6. 뒷바퀴스프링은 강성이 1500[N/m]이상이다.



6. CONSTRAINTS

Constraints                          Properties
m=70[kg]
w=34.9[rad/s]5
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7. 결과,기존설계와 비교

기존설계의변위전달비 = 0.384
(m= 70kg,   c=1000 s/N, k=1500 N/m)

최적화이후변위전달비 = 0.300
(m=70kg, c=759, k=928N/m)

10cm입력에대해 0.84cm의변위를줄임

통증완화



8. 한계,토의, 우리의 생각

1. 기존의설계보다작은값들이나옴. 원인
은, 우리는정상상태만고려하고갑작스런
충격을고려하지않았기때문으로보인다.
2. 피치를고려하지않고직관에의존해서
진행하였기때문에앞뒤바퀴의간섭을묘사
하지못했고, 목적함수두개의단순합으로
표현할수밖에없었다.
3. 기존에설계식이나와있다면그식을활
용하는것이현명한일인것같다.


