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Motivation

 Bewegung flexibler Strukturen erfordert Energie

* Ermittlung energieeffizienter Bewegungen mithilfe der
Methode des Bewegungsentwurfs

-> Zlelsetzung der Arbeit:

» Entwicklung einer Formoptimierung der
Tragwerksgeometrie

* Reduzierung der fur die Bewegung erforderlichen Energie

Methode des Bewegungsentwurfs

* Ermittlung moglichst effizienter Bewegungen
» Effiziente Bewegung bei minimalen Deformationskosten

» Deformationskosten entsprechen der Verzerrungsenergie
Integriert Uber den Pfad der Bewegung

- Minimierung der Deformationskosten als Zielsetzung
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LOosung des Bewegungsentwurfs flr ein Dreigelenktragwerk

Ablauf der Formoptimierung

« Untersuchungen fuhren auf zwel geeignete Zielfunktionen

* Elgenschaften des Tragwerks bestimmen die Wahl der

Zielfunktion
Cursprijnglicher Tragwerksentwurf)

Art des Tragwerks

Stabtragwerk

kinematisch nicht kinematisch
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Zielfunktion 3; Zielfunktion 4: Zielfunktion 3:

Verzerrungsenergie Deformationskosten Membranenergie

Wahl des Pradiktors

linear heuristisch
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Optimierung der Ausgangsgeometrie mit dem Quasi-Newton-Verfahren

Coptimierter TragwerksentwurD
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Einordnung des Tragwerks

Wahl der Zielfunktion
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Zielfunktionen

« Zielfunktion 3: Verzerrungsenergie der Endgeometrie
- Anpassung der Ausgangsgeometrie an die Endgeometrie

« Zielfunktion 4: Deformationskosten der Bewegung
- Anpassung der Ausgangsgeometrie unter
Berlcksichtigung der Bewegung

Formoptimierung eines Fachwerks

* Formoptimierung der Ausgangsgeometrie einer
Fachwerkstruktur

* Entwurfsvariablen: y-Koordinaten der Knoten des Untergurts

‘ Formoptimierung
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- Reduzierung der Deformationskosten um 55 %
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