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◊ 안장에 가해지는 사람의 하중을 견딜 수 있는 자전거
프레임을설계한다.프레임을설계한다.
◊자전거의재료는알루미늄합금으로한다.
◊프레임질량의최소화를목적으로한다.
◊ 뒷바퀴를 고정하는 프레임은 두 개의 대칭으로 되어
있으나, 2차원분석을위해하나로합친다.
◊각부재의연결은핀고정으로가정하였다◊각부재의연결은핀고정으로가정하였다.
◊각부재는원통형으로가정하였다.
◊정지기준으로인장전단응력을분석하였다.정지기준 로인장전단응력을분석하였다
◊ 탑 튜브, 다운 튜브, 시트 튜브, 시트 스테이, 체인
스테이네가지부재로단순화시켰다.



추가

사람의하중의전체가페달에걸리는경우를고려한다.

지속적인하중에의한피로파괴를고려하여설계한다.

변형률이제한값이내 이 어지 록한다변형률이제한값이내로이루어지도록한다.



Ti-3AL-2.5V 티타늄소재
중량 : 1340g(M(17) 모델)



Ti-3AL-2.5V 티타늄소재



산악용자전거이므로충격등을고려하여가장큰안전률을고려



최대변형률에대한고려최대변형률에대한 려

보행자및차량하중등동하중을주로받는구조물의최대허용처짐
단순또는연속경간의부재는활하중과충격으로인한처짐이경간의
1/800을초과하지않아야한다  보행자가지나는도시지역의교량은1/800을초과하지않아야한다. 보행자가지나는도시지역의교량은
1/1000을초과하지않아야한다. 

최대변형률은 1/1000
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R1 T1R1,T1

R2,T2
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초기값(0 1 0 01) 초기값(0 1 0 01)초기값(0.1,0.01)
R1=0.015m  t1=0.906mm

Mass=0.692kg

초기값(0.1,0.01)
R2=0.00494m  t2=1.96mm

Mass=0.635kg

Total Mass=1.327kg(feasible region 내의점을초기점으로해도같은결과)



초기값(0 01 0 001) 초기값(0 01 0 005)초기값(0.01,0.001)
R2=0.0118m  t2=1.2mm

Mass=0.6920kg

초기값(0.01,0.005)
R2=0.0044m  t2=3.1mm

Mass= 0.6920kg

(feasible region 내의점을초기점으로경우다른점을출력)



초기값(0 01 0 001) 초기값(0 004 0 003)초기값(0.01,0.001)
R2=0.005m  t2=1.96mm

Mass=0.635kg

초기값(0.004,0.003)
R2=0.0039m  t2=2.5mm

Mass=0.635kg

Total Mass=1.327kg(feasible region 내의점을초기점으로경우다른점을출력)



0 63470.6347

초기값(0 01 0 001)초기값(0 01 0 001) 초기값(0.01,0.001)
R2=0.005m  t2=1 mm

Mass=0.3274kg

초기값(0.01,0.001)
R2=0.01m  t2=1mm

Mass=0.5092kg

feasible region 바깥의값을출력



R1 t1 R2 t2 Total
massmass

Excel
solver 0.015m 0.906mm 0.00494m 1.96mm 1.327kgg

fmincon 0.0118m 1.2mm 0.005m 1.96mm 1.327kg

ga 0.01m 1mm 0.005m 1 mm 0.8366kg



Ti-3AL-2.5V 티타늄소재
중량  1340 (M(17) 모델)중량 : 1340g(M(17) 모델)

R1 t1 R2 t2 Total
mass

0.015m 0.906mm 0.00494m 1.96mm 1.327kg 최적화
성공

0.0118m 1.2mm 0.005m 1.96mm 1.327kg

성공

0.0 8  1.2mm 0.005 1.96mm .3 7 g




