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Actuala ediție este aducerea la zi a ediției anterioare (2012).

Nu toate panourile de dialog prezentate în manual sunt actualizate; astfel pot exista mici diferențe între aspectul panourilor de dialog în execuție, și cele din manual.

Toate datele privind instalarea și rularea programelor, precum și structura datelor de intrare, sunt actualizate.
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1 PACHETUL DE PROGRAME DINSAS - Caracteristici

Nume :

DINSAS
Versiunea :  
2020 (12.0)
Autor:
Prof.dr.ing. mat. Adrian Chisăliţă, Universitatea Tehnică din Cluj-Napoca.

Contribuţii:
Şef lucr. ing. Gelu-A. Chisăliţă, Universitatea Tehnică din Cluj-Napoca. [vers. 2003-2007 (11.0)]
Sistem de operare:  
Windows XP/Vista/7/10.

Limbaj:  
Intel Visual Fortran 11
Platformă de desvoltare: Win32

Obiect:       
Analiza răspunsului dinamic neliniar, elasto-plastic, al reţelelor din cabluri 

şi bare articulate, la o excitaţie arbitrară.

Modelarea

· Structura:

· Structura este alcătuită din elemente rectilinii conectate în noduri prin articulaţii sferice.

· Structura poate avea orice geometrie. Punctele de rezemare pot fi: articulaţii; reazeme simple; reazeme elastice.
· Structura poate include elemente care nu preiau compresiune (cabluri) şi elemente care preiau compresiune; pentru acestea din urmă, flambajul nu se ia în considerere.

· Nodurile suport reprezintă articulaţii fixe sau reazeme simple.

· Curba caracteristică:

· Curba caracteristică este modelată prin 5 porţiuni de dreaptă în zona  > 0, iar  pentru materialele care preiau compresiune, prin alte 5 porţiuni de dreaptă în zona  < 0.

· Structura poate include până la 5 tipuri de materiale, fiecare tip fiind definit de o curbă caracteristică distinctă.

· Distribuţia masei:

Unul din următoarele modele poate fi adoptat:

· Mase concentrate în noduri.

· Mase distribuite pe elemente.

· Mase distribuite pe elemente + mase concentrate în noduri.

· Amortizarea:

· Amortizare tip Raleigh;

· Amortizare structurală (de element);

· Amortizare aerodinamică;

· Amortizare aerodinamică + amortizare structurală (de element).

· Excitaţia:

Excitaţia se defineşte prin forţele aplicate în noduri şi/sau printr-o acceleraţie aplicată suportului, şi anume:

1)  Forţele P(t) date la momente arbitrare, pentru nodurile încărcate.

2)  Forţe de nod de forma: 
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3)  Forţe de nod de forma: 
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     Vectorul A se dă în fiecare nod liber, iar ( şi ( sunt aceiaşi pentru toate nodurile.

4)  O accelerogramă a(t) dată la momente discrete.

La excitaţia 4 se poate adăuga o incărcare de tipul 1, constantă în timp.

Notă: În cazurile 1 şi 4, pentru momente intermediare (pentru P și a, respectiv), se interpolează liniar.

Performanţe
I. Dimensiunile structurii sunt definite de următoarele date:

· numărul nodurilor: NN

· numărul elementelor: NEL

· numărul maxim de elemente incidente în nod: MAX

· numărul gradelor de libertate de nod: NGL (2 sau 3)

· semi-lăţimea de bandă: LIM

Dimensiunile maxime sunt  limitate numai de memoria disponibilă.

II. Programul dispune de pre-procesoare şi post-procesoare:

· Pre-procesoare:

· 2 pre-procesoare pentru crearea celor două fişiere de intrare;

· Pre-procesor pentru graful structurii.

· Post-procesoare:

Acestea permit obţinerea selectivă de date de ieşire.

· Există 5 post-procesoare pentru obţinerea următoarele date:

· deplasări

· tensiuni

· reacţiuni

· istoria mişcării

· valorile extreme: deplasări, viteze, acceleraţii, forţe axiale şi tensiuni.

Primele 4 post-procesoare furnizează datele pe un interval specificat, pentru noduri şi elemente specificate. Ultimul post-procesor furnizează valorile extreme, pentru toate nodurile şi elementele, pe intervalul de răspuns.

La acestea se adaugă:

· Post-procesor pentru: valorile extreme pe intervalul de răspuns pentru deplasări, reacţiuni şi tensiuni – în noduri şi elemente specificate; valori maximum maximorum/minimum minimorum pentru deplasări şi tensiuni.

· Post-procesor pentru reprezentarea mişcării structurii;

· Program general pentru construcţie de grafice.

III. Pentru analiza dinamică se poate alege - printr-un cod - unul din următorii operatori de integrare directă:

· Operatorul Newmark (ordinul 2);

· Un nou operator elaborat de primul autor. Acest operator are ordinul 3, oferind o precizie mult mai mare decât Newmark la acelaşi pas de timp; sau, oferă aceeaşi precizie la un pas de timp de cca. 5 ori mai larg decât cel cerut de operatorul Newmark. La un răspuns periodic, noul operator nu modifică perioada răspunsului.

Rezultate (date de ieşire)

I. Ecoul datelor de intrare şi geometria configuraţiei iniţiale.

II. In funcţie de codul KTIP se tipăresc opţional:

0) KTIP < 0: Nimic. (ieşirile vor fi exploatate prin post-procesoare).

1) KTIP = 0: Valorile maxime pentru deplasări, viteze, acceleraţii, forţe axiale şi tensiuni ‑ în intervalul de răspuns (t0 ,TT( - pentru fiecare nod şi fiecare element.

2) KTIP = 1: Istoria deplasărilor, vitezelor, acceleraţiilor, forţelor axiale şi tensiunilor, pe un interval de răspuns specificat (t0 ,TTK( (pentru toate nodurile şi toate elementele).

3) KTIP = 2: Datele 1 şi 2.

Observaţie:  Datele de tipul  II.1 şi II.2 pentru noduri şi elemente specificate (cu excepţia vitezelor şi acceleraţiilor), se pot regăsi după încheierea execuţiei, prin rularea post-procesoarelor EXM şi EXH. Istoria reacţiunilor în noduri suport specificate, se poate găsi prin post-procesorul EXR. Ieşirile grafice se obţin prin rularea programelor EXK, EXT, EXR, şi apoi GRAPH. Valorile maxime pentru deplasări, reacţiuni şi tensiuni se pot regăsi cu post-procesorul  MaxProcessor.
Timp de execuţie: 

Acesta depinde de dimensiunile struc​turii, de pasul de timp t specificat şi de intervalul de răspuns cerut, precum şi de performanţele calculatorului. Programul scrie, în fişierul de ieşire şi la terminal, timpul la începerea şi la încheierea execuţiei.

Exemplu: 

Timpul de execuţie pentru Exemplul de control (§ 7), rulat pe un calculator Pentium III 933 MHz, 128 MB RAM, este de cca. 2.7 sec.

FORMULAREA  TEORETICA

1.1 Ecuaţii de mişcare

Programul de analiză dinamică DIN, se bazează pe o teorie de calcul care presupune deformaţii finite şi comportare elasto‑plas​tică a materialului (C1, C3, C10(. Deplasările la un moment t, sunt referite la aceeaşi configuraţie iniţială a reţelei, pentru care coordonatele şi vitezele nodurilor, şi forţele axiale în elemente, se presupun cunoscute.

Ecuaţiile miscării reţelei sunt ecuaţii globale (nu incrementale) şi sunt formulate în coordonate lagrangeene şi tensiuni Piola ‑ Kirchhoff. Ele se integrează prin metoda Newmark (A1, B1, C5, D1(, sau prin noul operator ‑ algoritmul este expus în (C7, C10(.

În calculul răspunsului, programul permite ca - în anumite intervale - unele elemente să‑şi piardă tensiunea (să "slăbească") sau ca, începând de la anumite momente, unele elemente să fie rupte.

Ecuaţiile de mişcare sunt deduse discretizând cablu​rile reţelei în elemente: se vor numi 

noduri intersecţiile cablurilor şi punctele de aplicaţie ale unei forţe sau mase concentrate. Un element este un segment de cablu cuprins în​tre două noduri, sau o bară articulată fără forţe aplicate pe lungimea ei. V. Datele structurii (§ 4.1).

Ipoteze :

‑ elementele sunt drepte

‑ deplasările U(s,t) variază pe un element, liniar în raport cu arcul "s". 

Notăm: 
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    - vectorul forţelor echivalente de nod;

f(U) = funcţia de rigiditate neliniară – v. pentru detalii [C1, C3, C4, C6],

în care:
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Indicii 1, 2, 3 indică direcţiile gradelor de libertate de nod.

Ecuaţia matricială de mişcare a reţelei este
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(1)

în care:

M este matricea de masa, conform modelului adoptat – v. codul IM (§ 3.3-6); 
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 sunt, respectiv, vectorul vitezelor şi vectorul acceleraţiilor de nod. g este funcţia nelniară de amotizare.
Amortizarea se poate alege, conform unui cod, de tipul: Raleigh; Amortizare structurală (de element); Amortizare aerodinamică; Amortizare aerodinamică + amortizare structurală (de element). V. codul iDamping  (§ 4.3.3-4).

Amortizarea de tip Rayleigh: 
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în care K este matricea de rigiditate în configuraţia iniţială: 
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, unde A este jacobianul lui f. Coeficienţii 
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 constituie date de intrare. V. Coeficienţii amortizării (§ 4.3.3-10).

În cazul unei acceleraţii 
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 imprimate suporturilor (excitaţie seismică), în ecuaţia de mişcare (1) membrul doi se înlocuieşte cu vectorul
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în care 
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 este vectorul forţei echivalente în nodul K, iar  
[image: image19.wmf]e

K

m

 este masa echivalentă în no​dul K.

Masa echivalentă de nod se calculează de către program, prin:
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în care suma se extinde la elementele incidente în nodul K; ( 0, A0 şi S0 sunt respectiv densitatea de masă, aria secţiunii şi lungimea elementului, iar 
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 este masa concentrată în nodul K.

Forţa echivalentă de nod se calculează prin :
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unde Pc este forţa concentrată în nod, iar Pe este forţa echivalentă de nod din încărcări distribuite liniar – v. pentru detalii  (C1, C2, C3, C6(. 

P reprezintă dată de intrare în program.

1.2 Metode de integrare

Metodele de integrare pas cu pas calculează răspun​sul pe intervalul cerut (t0 , TT( la momente discrete distan​ţate cu pasul t. 

Notaţii :
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Derivarea în raport cu timpul t se notează printr‑un punct. Exemplu:  
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Valorile funcţiilor  
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 la momentele t0 si t1 se notează cu indicii 0, şi respectiv 1.

Se notează 
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  între momentele t0 si t1.

1.2.1 Metoda Newmark

Metoda Newmark se bazează pe ipoteza că derivata 
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 este constantă pe intervalul (t0, t1(, - 

v. [C5, C10(.

· Formule : 
Operatorul Newmark este definit de următoarele for​mule de estimare a deplasării U, vitezei 
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în care 
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Observaţie - 1:
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  si  
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  sunt condiţiile iniţiale ale mişcării şi constituie date de intrare. 
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 se calculează (în program) din ecuaţia de mişcare scrisă pentru t = t0 : 
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· Coeficienţii  şi  se aleg astfel :


 = 1/6,  = 1/2

sau 


 = 1/4,  = 1/2.

Prima alegere oferă o precizie mai mare a răspunsului calculat.

· Alegerea pasului de timp:

Pasul de timp în metoda Newmark se recomandă a fi ales astfel :


t ( T / 50 , 

în care T este perioada minimă a răspunsului (de exemplu, răspunsul în deplasări). 

Un pas de timp prea mare (mai mare decât limita de stabilitate a operatorului), poate conduce la instabilitatea operatorului, manifestată – după un număr de paşi – prin deplasări foarte mari şi elemente rupte. Într-un astfel de caz, se va micşora t.

Observaţie - 2:

Cum T nu e cunoscut a priori, se recomandă a se rula progra​mul pe un interval mic (de test) cu paşi t înjumătăţiţi succesiv. Se va alege ca pas de timp acel t, pentru care:

· Operatorul este stabil.

· Răspunsul cu t păstrează un număr de cifre semnificative identice (de ex. 4 cifre), cu răspunsul calculat cu t/2.

1.2.2 Noul operator

Noul operator este introdus în (C7, C10(.

Metoda se bazează pe ipoteza că derivata  
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 variază lini​ar pe intervalul (t0, t1(.

Noul operator nu modifică perioada unui răspuns periodic. Ordinul operatorului este p = 3 . (Operatorul Newmark are ordinul p = 2.)
Utilizarea operatorului asigură o eroare relativă a răspun​sului calculat de 10-3 ... 10-5 , utilizând un pas de timp de  5 ... 6  ori mai larg decât cel utilizat în metoda New​mark .

a) Formule:
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în care 
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 sunt termeni care depind numai de valorile la momentul 
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Observaţie: 
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  se determină din ecuaţia de mişcare scrisă la mo​mentul t0 ‑ Observaţie -1, § 2.2.1.
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 se determină din ecuaţia de mişcare derivată, scrisă la momentul 
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în care  A(U) este matricea jacobian a lui f(U). (matri​cea de rigiditate tangentă).

b) Coeficienţii  ,  şi respectiv (( au urmă​toarele valori:

  = 1/6
  = 0.25

 =  1/2. 
( = 1/3.

 =  1

( = 0.5

c) Alegerea pasului de timp: 
Recomandările de la  Alegerea pasului de timp în metoda Newmark (§ 2.2.1-c), se aplică.
1.3 Algoritmul de integrare

1.3.1 Operatorul Newmark

Ecuaţia mişcării scrisă pentru momentul  t1  este :
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Înlocuind 
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 din formulele operatorului Newmark, se obţine următoarea ecuaţie neliniară în 
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care se rezolvă iterativ prin metoda Newton.

Testele de oprire a iteraţiei sunt :
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în care :

w = diferenţa a două valori 
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 la două iteraţii succesive, iar (w( este norma vectorului w;

niter = contorul de iteraţii; LNIT  = numărul limită de iteraţii .

Valorile de test  EPS şi LNIT se aleg dinainte. 

Toleranţa EPS are dimensiunea acceleraţiei (lungime/sec2).

Recomandare: 
EPS = 0.1 ... 0.01, LNIT = 2 ... 6

Observaţie: 
Pentru precizia răspunsului este preferabil a se lua un  t  mai mic şi a reduce LNIT
(Exemplu: t/T = 1/100  şi LNIT  = 3 ... 4), în loc de a lua un t  mai larg şi un număr de iteraţii LNIT mai mare .

După calculul lui 
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, cu Formulele operatorului Newmark (§ 2.2.1). 

1.3.2 Noul operator

Algoritmul de rezolvare este similar cu cel pentru Operatorul Newmark (§ 2.3.1), utilizând formulele noului operarator.

Testele de oprire a iteraţiei sunt aceleaşi
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în care :

w = diferenţa valorilor 
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 la două iteraţii succesive; (w( este norma vectorului w.

niter = contorul de iteraţii; LNIT = numărul limită de iteraţii . 

Toleranţa EPS  are dimensiunea derivatei acceleraţiei (lungime / sec3)

Valorile EPS şi LNIT  se aleg cum urmează :

EPS  = 0.1 ... 0.01    

· Dacă se utilizează  un  pas  de timp  
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, se va lua LNIT  = 3 ... 6.

· Dacă se utilizează un pas de timp  
[image: image67.wmf]100

/

T

t

³

D

, numărul limită de iteraţii poate fi micşorat:

LNIT  = 2 ...4.

Recomandările din Observaţie - § 2.3.1, subzistă.

După calculul lui 
[image: image68.wmf]1

U

&

&

&

D

 se determină valorile 
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, cu formulele noului operator (§ 2.2.2). 

Cazul amortizării. Mediere
În cazul amortizării (g ( 0), pentru stabilitatea operatorului, se procedează cum urmează:

· Din ecuaţia diferenţială a mişcării, derivată şi scrisă la timpul t1 , cu valorile lui 
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se recalculează 
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· Se mediază valorile 
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unde 
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Valoarea lui 
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 reprezintă dată de intrare. O valoare recomandată este 
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2 PACHETUL DINSAS
2.1 Descriere

Pachetul de programe DINSAS cuprinde următoarele executabile:

1. Programul de analiză dinamică: 

Din

2. Pre-procesoare:

Create_GeometryFile

Create_LoadingFile

3. Programe pentru graful structurii:

Ngraf

Preview

4. Post-procesoare:

Exk
Ext

Exr

Exh

Exm

MaxProcessor

Motion

Program general de reprezentare grafică:

Graph

5. Procesor de text:

Notepad
6. Procesor de tipărire:

WinPrint

7. Programul dispecer care crează interfaţa pentru rularea executabilelor precedente:

DINSAS

8. La cele de mai sus se adaugă DLL-uri (Dynamic-Link Library):

cvi-dlg.dll; Progbar.dll; Progmon.dll,

şi UIR-uri (User Interface Resource):

      Progbar.uir; Progmon.uir; custgrph.uir; graph.uir; icoane; bitmap-uri.

Pentru detalii, v. Rularea programelor (§ 6) .

Programul de analiză dinamică este DIN. Acesta include, în principal, următoarele subrutine:

Main, Dat, Incarc, CheckMassModel, Datep, Echo, Echop, Echopant, Iter, Decomp, Solve, Alter, AA, AA0, BB, CC, CD, Coef30, Coef31, Coefb, Gm, Ieq, It, LocArray, Loc, Lof, Ubar, Ubari, Uone, Uonei, Young, Young_, Exitt, Exmax, Rcom, Wcom,

precum şi module pentru încapsularea datelor comune.

Programul DIN utilizează mai multe fişiere de lu​cru. Numele, tipul de fişier şi conţinutul înregistrării sunt prezentate în Lista fişierelor … (§ 9.3). V. şi Structura de directorii (§ 6.3).

2.2 Performanţe

Programul DIN poate analiza structuri cu următoarele dimensiuni maxime:

· Numărul nodurilor: 

NN  = nelimitat

· Numărul elementelor:         
NEL = nelimitat

· Numărul gradelor de libertate: 
NGL = 3 sau  2

· Numărul elementelor incidente în nod: MAX = nelimitat

· Semi-lăţimea de bandă:

LIM = nelimitată

Dimensiunile maxime sunt limitate numai de memoria disponibilă. Pentru detalii, v. Datele structurii (§ 4.1). 

Structura poate avea orice geometrie şi se consideră ancorată în puncte fixe (articulaţii) sau reazeme simple.

Structura poate conţine până la 5 tipuri de materiale, diferenţiate cf. codului ITM:

· elemente de cablu: ITM = 1

· elemente care pot prelua compresiune: ITM = 2, …, 5

Pentru fiecare tip se dă curba caracteristică modelată prin 5 porţiuni de dreaptă, prin valorile SIGMA(L) şi Y0(L)  în punctele de schimbare a pantei .

Notă: Dacă există elemente de cablu dintr-un al doilea material, acesta poate avea tipul ITM > 1, specificându-se valori nule pentru SIGMA şi Y0 în zona de compresiune.

2.3 Coduri pentru opţiunile programului

Opţiunile oferite de program se comandă prin urmă​toarele coduri:

1) KodTopo – codul de descriere a topologiei.

kodTopo = 0 : topologia se descrie prin elementele incidente în nod, pe drumuri orientate – lista NEI. În acest caz, MAX este dată de intrare.

kodTopo ≠ 0: topologia se descrie prin nodurile de capăt ale elementului orientat – NI, NF. Data MAX este calculată de program.

2) Metoda de integrare: 

Newmark sau Noul operator.

3) iDamping – indicatorul amortizării: 

iDamping = 0: fără amortizare;

iDamping ≠ 0: cu amortizare.

3)  EPS – toleranţa pentru primul test de oprire a iteraţ​iei. Satisfacerea testului este strâns legată de alegerea pasului de timp t.            

4)  LNIT – numărul  limită de iteraţii, pentru cazul când primul test de oprire a iteraţiei nu este satisfăcut.

Pentru pasul de timp şi teste de oprire a iteraţiei, v. Operatorul Newmark (§ 2.3.1) şi Noul operator (§ 2.3.2).

5)  KOD   ‑  codul tipului de încărcare. Poate lua valorile:

 0:   Încărcare discretă P(t), dată la momente arbitrare TP; (P(t) depinde de nod).
 1:   Încărcare  sinusoidală : 
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 2:   Încărcare  exponenţială : 
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‑1:  Accelerograma discretă a(t) , dată la momente arbi​trare TP; (a(t) nu depinde de nod).
La aceasta, se poate adăuga o încărcare discretă P - constantă în timp (egală cu incărcarea inițială). Datele a și P se citesc din fișierul de intrare #2 (Loading File).
‑2:  Idem cu KOD = -1, dar accelerațiile a(t)  sunt date dupa o singura directie „Dir”.
5-1) 
Factor: factor pentru accelerații (util in special pentru conversie de unitați)
5-2)  
Codul Dir:


Numai pentru KOD = -2 (incărcare din accelerații).

„Dir” defineste direcția (una singura) după care se dă accelerația (în fisierul-accelerogramă):

· X, sau Y,  sau Z (sau x, y, z) : accelerații după direcțiile X, Y, Z, respectiv.

· Diferit de X,Y,Z  : se dau accelerații pentru toate gradele de libertate (ACC(1:ngl)).
6)  IM    ‑ indicator al modelului de masă. Poate lua valorile:


0:  mase concentrate în nod        (CM ( 0, R0 = 0 )

    
1:  mase distribuite pe elemente  (CM = 0, R0 ( 0 )    

    
2:  mase distribuite+concentrate (CM  ( 0, R0 ( 0 )

CM este masa concentrată în nod, iar R0 este densitatea de masă a materialului.

7)  KTIP  ‑ cod de tipărire pentru rezultatele programului   (deplasări, viteze, acceleraţii, forţe axiale şi tensiuni) :


KTIP < 0 : nu se tipăreşte istoria mişcării. 


KTIP = 0 : valorile maxime şi nodurile şi elementele aferente, la fiecare moment 


IDT(t din intervalul de răspuns  (t0 , TT(.


KTIP = 1 : valorile pentru fiecare nod şi fiecare element, în momentele IDT(t din 

 
intervalul (t0 , TTK( (istoria deplasărilor şi tensiunilor).


KTIP = 2 : valorile  maxime + istoria mişcării: deplasări, viteze, acceleraţii, forţe axiale 


şi tensiuni.

Observaţie: Ieşirea obişnuită este KTIP < 0. Istoria deplasărilor şi forţelor axiale, în noduri şi elemente specificate, se poate obţine după încheierea rulării prin rularea programului EXH.  Valorile maxime în noduri şi elemente, pe intervalul specificat, se pot obţine prin rularea programului EXM ‑ v. Postprocesoare (§ 6.4).

8)  TTK   ‑ timpul, pentru răspunsul comandat prin  KTIP = 1, 2  (TTK ( TT).

2.4 Fişiere

Programul utilizează două fişiere de intrare şi un fişier de ieşire. Ele vor fi denumite cum urmează:

1) Geometry File: conţine datele geometrice şi mecanice.

2) Loading File: conţine datele privind cazurile de încărcare.

3) Output File: fişierul de ieşire (de rezultate).

Programul utilizează mai multe fişiere de lucru. V. Lista fişierelor … (§ 9.3).

2.4.1 Fişierul de ieşire "Output File"

La derulare normală, programul tipăreşte în fişierul de ieşire următoarele date:

I)   Ecoul datelor de intrare şi geometria structurii:

· NN, NEL, NGL, MAX  şi LIM.

· Blocajele de nod.

· Pentru noduri: coordonatele nodurilor în configuraţia iniţială, şi elementele incidente în nod pe drumurile 1 ... MAX/2.

· Pentru elemente : nodul iniţial şi final (NI ‑ NF),  aria A0, indicatorul tipului de material ITM, tensiunea ini​ţială SI0, lungimea S0 şi cosinuşii directori în configura​ţia iniţială.

· Valorile (Y0, SIGMA) pentru cele curbele caracteris​tice.

· Tipurile de material, şi densitatea de masă R0 şi ELMAX pentru tipul respectiv.

· Metoda de integrare şi coeficienţii acesteia.

· Numărul cazurilor de încărcare NC.

II)  Pentru fiecare caz de încărcare:

· Amortizarea

· Codurile LNIT şi EPS.

· Codurile KOD, t, TT, IM, KTIP, TTK.

· Deplasările şi vitezele iniţiale.

· Încărcările iniţiale de nod, masa concentrată în nod şi acceleraţia iniţială a suporturilor (pentru KOD < 0); codurile Factor (KOD < 0) și Dir (KOD = -2).
· Datele de ieşire conform codului KTIP
Codurile IND şi PANTA : 

Ele apar numai la tipărirea istoriei mişcării (KTIP = 1, 2, sau se utilizează post-procesorul EXH - v. Postprocesoare, § 6.4) şi indică starea elementului la momentul considerat.

In cele ce urmează notăm: 

SI , YY = tensiunea şi modulul de elasticitate considerat; 

SIGMA (L) , Y0 (L) = valorile pentru curba carcteristică.

IND =  0:  SI < SIGMA(1) şi PANTA = 1 
(YY = Y0(1))

IND =  1: prima dată când : SIGMA(1) < SI < SIGMA(2)

IND =  2: prima dată când : SIGMA(2) < SI < SIGMA(3)

IND =  3: prima dată când : SIGMA(3) < SI < SIGMA(4)

IND =  4: prima dată când : SIGMA(4) < SI < SIGMA(5)

IND = ‑1: prima dată când : SI > SIGMA(5)

In cazul IND > 0: 

a) Dacă PANTA = IND + 1:  punctul de tensiune SI se află pe curba caracteristică, pe panta "PANTA".

b) Dacă PANTA = 1:  încărcare sau descărcare pe o paralelă la prima pantă.

De exemplu, în Figura 1: 

(): IND = 2; PANTA = 3;
(','): IND = 4; PANTA = 1.
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Figura 1  Curba caracteristică - codurile IND şi PANTA

Mesaje de eroare

1 – Dacă într‑un element de cablu apare tensiune negativă : mesaj, se pune T = 0.0  şi se continuă calculul (dacă s-a ales KTIP ( 0, se tipăresc momentul şi indicele elementului).

2 – Dacă numărul gradelor de libertate depăşeste valoarea 3 : mesaj şi stop.

3 – Dacă numărul datelor citite pentru : coordonatele nodu​rilor sau pentru caracteristicile elementelor diferă de NN respectiv NEL (declarate în primele date de intrare) : me​saj, se tipăreşte ecoul datelor citite şi stop.

4 – Dacă numărul tipurilor de materiale depăşeşte 5: mesaj, se tipăreşte ecoul datelor de intrare şi stop.

5 – Dacă un element are lungimea nulă în configuraţia ini​ţială: mesaj, se continuă calculul lungimilor pentru restul elementelor, se tipăreşte geometria structurii şi stop.

6 – Dacă un element diagonal al matricii M e inferior lui 10-7 : mesaj, stop pentru cazul de încărcare considerat şi se trece la cazul următor de încărcare.

7 – Dacă într‑un element tensiunea egalează sau depăşeşte tensiunea de rupere: mesaj, se pune 

IND = ‑1 şi T = 0.0, şi se continuă calculul. (Elementul rămâne cu T = 0.0 , în tot restul timpului, în cazul de încărcare considerat).  

3 INTRODUCEREA DATELOR 

3.1 Datele structurii

3.1.1 Noduri 

Nodurile sunt punctele de interconectare ale barelor sau cablurilor şi punctele de legare ale acestora cu terenul. Dacă structura include cabluri, vor fi noduri şi punctele de pe cabluri unde se aplică o forţă concentrată sau o masă concentrată. Nodurile de interconectare se consideră articulaţii sferice.

Nodurile suport sunt punctele de legare ale barelor şi ca​blurilor cu terenul. Nodurile suport pot fi articulaţii fixe, reazeme simple , sau reazeme elastice. Pentru nodurile suport se specifică, în datele de intrare, direcţiile 1–NGL pe care deplasările sunt blocate. Pentru reazemele elastice se specifica constantele elastice pe direcţiile 1-NGL.
În ceea ce urmează, nodurile se vor numi:

· libere: dacă nici o deplasare nu este blocată.

· parţial libere: dacă au deplasări blocate pe un număr de direcţii < NGL (reazeme simple sau elastice).

· total blocate: articulaţiile fixe.

Se va nota cu:

NN   =  numărul nodurilor

NGL =  numărul maxim al gradelor de libertate de nod:


NGL = 3  - pentru o structură spaţială.


NGL = 2  - pentru o structură plană (nodurile în acelaşi plan).

Datele NN şi NGL sunt date de intrare - v. Datele generale ale structurii (§ 4.3.2).

Numerotare:

Numerotarea nodurilor nu este impusă.

Recomandări:

· Nodurile libere şi parţial libere se vor nota cu primii indici.

· Nodurile suport total blocate se vor nota cu ultimii indici.

· Numerotarea nodurilor va urmări ca diferenţa maximă, între indicii a două noduri libere sau parţial libere legate printr-un element, să fie cât mai mică.

Aceasta va asigura, pentru sistemul ecuaţiilor de echilibru, o semi-lăţime de bandă LIM cât mai mică. Valoarea maximă pentru LIM este limitată numai de memoria disponibilă.

3.1.2 Axele de coordonate

În program axele de coordonate sunt distinse după indicele lor, care ia valorile 1, …, NGL.

Convenţie: Axa verticală este axa de indice NGL.
Astfel, indicii axelor vor fi:

· Structură plană: X – axa de indice 1, Y – axa de indice 2.

· Structură spaţială: X – 1, Y – 2, Z – 3
3.1.3 Elemente 

Un element este o bară sau un segment de cablu având ca extremităţi noduri.

Numărul elementelor se va nota cu NEL.

Numerotarea elementelor trebuie să respecte următoarele condiţii:

1 - Elementele din acelaşi tip de material să fie notate cu indici consecutivi.

2 - Elementele de tipul 1 să fie notate cu primii indici, elemente de tipul 2 cu 
      următorii indici, etc.

In afara restricţiilor 1 şi 2, numerotarea elementelor este arbitrară.

Pentru a facilita introducerea datelor se recomandă:

3 - Elementele de acelaşi tip, care au aria secţiunii transversale şi forţa axială iniţială aceleaşi, să se no​teze cu indici consecutivi.

Astfel, pentru o structură care conţine 3 tipuri de materiale, indicii de elemente vor fi:

· Tipul 1:  1, 2, ..., ELMAX1

· Tipul 2:  ELMAX1+1, ... , ELMAX2

· Tipul 3:   ELMAX2+1, ... , ELMAX3

Trebuie ca ELMAX3 = NEL, unde NEL = numărul elementelor.

Datele ELMAX1, ELMAX2, ELMAX3 constituie date de intrare - v. ELMAX (§ 4.3.2).

3.1.4 Topologia

Topologia structurii se poate descrie în două moduri, în conformitate cu valorea codului kodTopo:

a) kodTopo = 0 : prin elementele incidente în nod (pe drumuri orientate) – lista NEI.

b) kodTopo ≠ 0: prin nodurile de capăt ale elementului (orientat) – NI, NF.

În cazul 'a', programul DIN calculează listele NI, NF; în cazul 'b', DIN calculează lista NEI.

a) Elementele incidente în nod

In program se presupune ca în fiecare nod vin elemente  pe drumuri orientate. Numărul maxim de elemente incidente în nodurile structurii constituie data de intrare MAX, care trebuie să fie număr par. (MAX/2 este numărul drumurilor incidente în nod).

Fiecare element al reţelei se orientează într‑un sens ales arbitrar, şi păstrat acelaşi pe întreg elementul. 

Elementele incidente în nodul K sunt descrise prin tabloul NEI(J), J = 1, MAX ‑ în care J este numărul de ordine al elementului - şi anume :

J = 1, 2     ‑ elementele (K‑1, K) si (K, K+1), pe drumul I.

J = 3, 4     ‑ elementele (K‑1, K) si (K, K+1 ), pe drumul II.

J = 5, 6 ... - idem, pe drumurile: III, ... , MAX/2 .

NEI(J) este indicele elementului incident. 

Tabloul NEI(J) trebuie să conţină exact MAX elemente.

Dacă un element cu numă​rul de ordine J  lipseşte, se pune NEI(J) = 0. 

Ordinea în care se specifică drumurile incidente în nod, în tabloul NEI(J),  este arbitrară.

· Exemplu:





Figura 2  Elemente incidente in nodul 7, pe drumurile I, II, III

Tabloul NEI(J) va fi următorul:

	J
	1
	2
	3
	4
	5
	6

	NEI(J)
	10
	11
	23
	21
	0
	45


b) Nodurile de capăt ale elementului

Alternativ, topologia se poate descrie prin nodurile de capăt ale elementelor, după regulile:

1 – Elementul se consideră orientat.

2 – Topologia se descrie prin Nodul Iniţial (NI) şi Nodul final (NF).

Pe baza tablourilor NI(M), NF(M), M = 1, NEL, programul DIN calculează valoarea MAX şi tabloul NEI(K, J), J = 1, MAX; K = 1, NN.

Această alternativă nu asigură minimizarea numărului de drumuri incidente în nod, decât dacă orientarea elementelor se face după regulile din paragraful 4.1.4-a.

3.2 Crearea fişierele de intrare

Fişierele de intrare sunt: 

· Geometry File: datele geometrice şi mecanice (§ 4.3.2).

· Loading File: datele privind cazurile de incărcare (§ 4.3.3).

Numele fişierelor de intrare pot fi orice specificator de fişier. 

Programul cere acest nume ca date de intrare: ele se selectează prin interfaţă, sau se introduc ca parametru în linia de comandă.

Fişierele de intrare au structura prezentată în continuare .

Ele poate fi create prin:

· Editare directă: utilizând un procesor de text care nu include formatări (Notepad; Editorul mediului Developer Studio; etc).

· Program: rulând pre-procesoarele Create_GeometryFile (Geometry File), şi respectiv Create_LoadingFile (Loading File).
3.3 Structura generală

În general, fişierul de intrare conţine grupuri de date numerice, în​cheiate cu o dată nenumerică arbitrară care joaca rolul de terminator de grup.

Datele numerice din grup se pot scrie pe o linie sau pe linii diferite, utilizând ca separatori între valorile date​lor, oricare dintre următoarele caractere :

· unul sau mai multe spaţii

· unul sau mai multe tab-uri

· virgula (încadrată sau nu de spaţii sau tab‑uri)

· unul sau mai multe <CR>

Datele numerice se citesc în program cu format implicit (() până la întâlnirea terminatorului de grup. 

Terminatorul de grup este o dată arbitrară de maximum 80 caractere, începând cu un caracter nenumeric diferit de “T, t, F, f”, şi care nu va conţine nici unul dintre separatorii enumeraţi mai sus. Terminatorul este ignorat la citire, el servind numai pentru a marca sfârşitul datelor numerice.

Fişierul de intrare mai conţine linii-text, ignorate la citire. Liniile text pot conţine până la 80 caractere arbitrare.

3.3.1 Formatul datelor numerice

Datele numerice sunt constante de tipul :

· întreg

· real în simplă precizie (REAL(4)) 

Intrucât ele se citesc în program cu format implicit ((), lungimea w a câmpului care conţine data nu e impusă.

· Datele întregi se scriu cu format Iw.

· Datele reale se scriu cu punct zecimal ‑ format Fw  sau Ew, unde w = lungimea necesară pentru a conţine data. O valoare de dată nu poate conţine nici unul din separa​torii de valoare enumeraţi la punctul 4.3.

In  particular: dacă într‑un grup, "n" date care se citesc succesiv au o aceeaşi valoare "c" , valorile datelor se pot introduce şi sub forma "n(c".

-  Exemplu: Datele sunt indicele de nod K şi lista  ( NEI(J),J=1, 10 ),  având valorile :

18  45  46  25  0  0  0  0  0  0  0

Ele se pot introduce şi sub forma : 

18  45  46  25  7(0

Tipul datelor se va indica, în ceea ce urmează , prin :

I  ‑ întreg;
<n>I  ‑ şir de "n" întregi.

R ‑ real;       
<n>R ‑ şir de "n" reali.

C ‑ caracter;   
<n>C ‑ şir de "n" caractere.

Notă: în ceea ce urmează, exemplele pentru un tip de date vor fi evidenţiate prin fontul Courier New.

3.3.2 Conţinutul fişierului de date “Geometry File” (date geometrice şi mecanice)

Fişierul va conţine datele de mai jos, în ordinea şi de tipul specificat. Pentru convenienţă datele se indică prin aldine.

Prin (X(L), L = 1, NGL)  se noteaza lista X(1), … , X(NGL).

0.   Comentarii:

Acestea preced prima dată care se utilizează de către program ("Titlul aplicaţiei", v. mai jos).

O linie de comentariu, pentru a fi recunoscută ca atare, trebuie să conţină caracterul  /  în coloanele 1 şi 2. În coloanele 3-80, linia poate conţine un text arbitrar, care este ignorat de program.

Se pot insera oricâte linii de comentariu. 

-     Exemplu:

// 

// Structura de test

// Mase distribuite pe elemente.

//

1.  Titlul aplicaţiei

· Tip: caracter

· Valoare: Text arbitrar. Se citesc primele 80 de caractere, restul sunt ignorate.

· Scriere: Este prima linie din program, care urmează liniilor de comentariu (dacă există).

· Exemplu:


Aplicatia 2 ‑ cu NEWMARK – DT=0.03, TT=1.32

2.  NN, NEL, NGL, kodTopo, MAX, IDT
     Datele generale ale structurii:

NN  = numărul nodurilor

NEL = numărul elementelor

NGL = numărul gradelor de libertate

kodTopo = codul pentru tipul de introducere a topologiei

MAX = numărul maxim de elemente incidente în nod

IDT = indicatorul pasului de timp iniţial

· Tip : <5>I

· Valori: 

NGL = 2 sau 3

kodTopo = 0 sau ≠ 0:
· Pentru kodTopo = 0: MAX  trebuie să fie număr par.

· Pentru kodTopo ≠ 0: MAX  poate fi orice număr - de ex. 0 (zero). MAX este calculat de program.

IDT = 0  

Notă: IDT trebuie introdus cu valoarea 0. IDT este rezervat pentru o implementare viitoare, care va permite reluarea execuţiei. (IDT va fi indicele ultimului pas încheiat în rularea anterioară)

· Exemplu :

21
  24  3
4
0

3.  K1, K2, (bloc(L), L = 1, NGL )

     Blocajele de nod:

K1, K2 = indicii nodurilor cu blocaje identice de la K1 la K2.

K2 ( K1. Dacă există un singur nod cu blocajele respective se pune K2 = K1.

bloc(L) = 0: dacă deplasarea după direcţia “L” este liberă.

bloc(L) ( 0: dacă deplasarea după direcţia ‘L’ este blocată.

· Tip: <2>I, <NGL>I

· Exemplu: Nodurile 12 şi 14, 15, 16 au deplasările blocate pe X, Y, Z. Nodul 13 are deplasarea liberă pe X şi deplasări blocate pe Y şi Z:

12  12
1
1
1

13  13
0
1
1

14  16
1
1
1

4.  Terminator – grup 3 

· Tip:  C

· Valoare:  Text de maximum 80 caractere (ignorat de program): Primul caracter nenumeric, nu conţine spaţii, taburi, virgula, <CR>.

· Exemplu :  

Reazeme_elastice:

5.  K1, (el_const(L), L = 1, NGL)

Reazeme elastice:

· K1 = nod suport elastic

· el_const(L) : constanta elastică pe direcţia L.

Daca pe direcţia L nu există reazem elastic: se pune el_const(L) = 0.

· Tip: I, <ngl>R
· Exemplu: Nodul 14 este reazem elastic pe direcţia Y.
      14
  0.
 -500.   0.

Dacă nu există reazeme elastice, NU se introduc datele 5 – ci numai terminatorul 6.

6.  Terminator – grup 5

V. data 4.

· Tip: C

· Exemplu: 

Unitati_de_baza:

7.  Unităţile de bază:

· Tip: Caracter

· Valoare:  text, reprezentând unităţile de bază folosite pentru date, şi anume:

· Unitatea de lungime

· Unitatea de arie

· Unitatea de forţă

· Scriere: pe linii succesive, în ordinea de mai sus.

· Exemplu:

m

cm2

kN

8.  K, ( X0 (L), L = 1, NGL )

      Coordonatele nodurilor:

K = indicele nodului

X0(L) = coordonata "L" a nodului K    ( L = 1 ... X; L = 2 ... Y; L = 3 ... Z )

· Tip: I, <NGL>R

· Scriere: se scrie câte un grup "nod + coordonate" pentru fiecare nod al structurii; fiecare grup pe câte o linie (sau pe mai multe linii). Nu pot fi scrise două grupuri în aceeaşi linie. Ordinea grupurilor este indiferentă.

· Exemplu: nodul 7, cu coordonatele X = -600, Y = 750., Z = -51.

7   ‑600.   750.   ‑51.

9. Terminator  - grup 8
· Tip:  C

· Valoare : Text arbitrar de maximum 80 caractere, începând cu caracter alfabetic şi neconţinând spaţii, virgule sau tab‑uri.

· Exemplu:


Nod_Topologie:

10.  Topologia

În conformitate cu valoarea codului kodTopo, se introduc datele 10-a sau 10-b:

10-a)  kodTopo = 0:

      K, NEI(J), J = 1, MAX)

      Nod şi elementele incidente în nod:
· K = indicele nodului;

· NEI(J) = indicele elementului incident în nodul K, cu numă​rul "J" - v. Elemente incidente în nod (§ 4.1.4-a)

· Tip: I, <max> I

· Scriere: Pentru claritate, se recomandă scrierea fiecărui grup 10-a, pe câte o linie. Nu se scriu două grupuri în aceeaşi linie. Ordinea grupurilor e indiferentă.

· Exemplu – v. Exemplu - § 4.1, 4; K = 7:

      7  10  11  23  21  0  45
Observaţie: Trebuie introduse NN grupuri 10-a. În caz contrar, DIN va semnala o eroare.

10-b)  kodTopo ≠ 0:

      M, NI(M), NF(M)

      Element, Nod iniţial, Nod final:

· M = indicele elementului

· NI(M), NF(M) = nodul iniţial şi nodul final, ale elementului M. V. Nodurile de capăt (§ 4.1.4-b)

· Tip: <3>I

· Scriere: Câte un grup 10-b pentru fiecare element, scris pe o linie. Nu se scriu două grupuri în aceeaşi linie. Ordinea grupurilor este indiferentă.

· Exemplu:

13  13  25

Observaţie: Trebuie introduse NEL grupuri 8-b. În caz contrar, DIN va semnala o eroare.

11.  Terminator - grup 10
· Tip: C

· Exemplu:

      Caracteristici_Elemente
12.   M1, M2, A0, T0

        Caracteristici elemente (indice1, indice2, aria secţiunii, forţa axială iniţială):

· M1, M2 - indicii elementelor cu aceleaşi caracteristici A0,T0, de la M1 la M2 şi anume:

· Dacă elementele M1, M1+1, ... , M2 au aceleaşi carac​teristici, atunci M1 < M2;

· Caracteristicile A0,T0 se pot defini şi pentru un singur element M1 (elementul M1 are A0 şi T0 distincte de cele ale elementelor M1-1 şi M1+1). Se pune atunci: 

      M2  = M1 sau M2 = 0  (dacă M2 = 0, programul pune M2 = M1).

· A0 = aria secţiunii transversale a elementului.

· T0 = forţa axială a elementului în configuraţia iniţială. 

· Tip: <2>I, <2>R

· Exemplu: Elementele 1-12 au fiecare: aria A0 = 5.4 şi forţa axială T0 = 216.0; elementul 13 are A0 = 9.6 si T0 = 417.6 . Se introduc valorile:

1       12    5.4       216.   

13       0    9.6       417.6

sau:

13      13    9.6       417.6  

Observaţie: Dacă se specifică un număr total de elemente diferit de NEL, programul DIN va semnala o eroare. 

13.  Terminator - grup 12
· Tip: C

· Exemplu: 

Materiale&curba_caracteristica: 

14.  ITM, ELMAX, R0
       (Y0(I), SIGMA(I);  I = 1, ... , 5)

      (Y0_(I), SIGMA_(I);  I = 1, ... , 5)  - numai pentru ITM ≥ 2 
ITM = indicatorul tipului de material 

Programul acceptă cel mult 5 tipuri de materiale :

ITM = 1   – element de cablu

ITM = 2, …, 5   – elemente care pot prelua compresiune

ELMAX = indicele maxim al elementelor de tipul ITM.

R0 = densitatea de masă în configuraţia iniţială (masa/volum), pentru tipul ITM.

Y0(I), SIGMA(I);  I = 1, ... , 5: elementele curbei caracteristice la întindere.

Y0_(I), SIGMA_(I);  I = 1, ... , 5: elementele curbei caracteristice la compresiune. Aceste valori se introduc numai pentru ITM ≥ 2 !
Curba caracteristică la întindere se modelează prin 5 porţiuni de dreaptă (ITM  = 1, … , 5), iar  pentru elementele care preiau compresiune (ITM = 2, … , 5), curba caracteristică la compresiune se modelează prin alte 5 porţiuni de dreaptă.

Curba caracteristică se defineşte prin perechile de valori Y0(I) şi SIGMA(I) , I = 1, 5 în punctele de schimbare a pantei (v. Figura 1), unde :    

Y0(I)  = modulul de elasticitate liniar (panta curbei ​ ​ caracteristice);

SIGMA(I) = tensiunea pâna la care este valabil modulul  Y0(I) .

Pentru materialele care preiau compresiune, SIGMA_(I) vor fi valori negative !

Observaţie

Dacă curba caracteristică e modelată prin mai puţin de 5 pante, pentru pantele următoare se va da  ultima per​eche de valori Y0 şi SIGMA . De exemplu, pentru 3 pante se va introduce : 

SIGMA (4) = SIGMA (5) = SIGMA (3), şi Y0 (4) = Y0 (5) =    Y0 (3).

· Tip: <2>I, R

  <10>R 


  <10>R  - pentru ITM ≥ 2

-    
Valori: 1( ITM ( 5; ELMAX  ( NEL.

Dacă ITM ≥ 2, atunci ELMAX(2) ( ELMAX(1)+1; ELMAX(3) ( ELMAX(2)+1; etc.

· Scriere: grupurile de date  

ITM, ELMAX, R0;

Y0, SIGMA;

Y0_, SIGMA_;

se scriu pe linii separate.

· Exemplu:

1
24
0.

23000. 160. 7500. 175. 4320. 188. 2450. 205. 415. 300.  

2
48
0.

23000.  160. 7500.  175. 4320.  188. 2450.  205. 415.  300.  

23000. ‑160. 7500. ‑175. 4320. ‑188. 2450. ‑205. 415. ‑300.  

15.  Terminator  - grup 14
· Tip: C

· Exemplu:

eof.

3.3.3 Conţinutul fişierului de date “Loading File” (date privind încărcarea) 

0. Comentarii

Caracterul ‘/’ în coloanele 1 şi 2, urmate de text arbitrar ( 78 caractere.

Ignorate de program. V. Comentarii - § 4.3.2.

1.  Codul  metodei de integrare

· Tip: C

· Scriere: În prima linie după comentarii (dacă există). Primul caracter  este alfabetic şi anume :

· Valoare:

· A,  a, C, c :  noul operator

· N, n:  operatorul Newmark

· orice alt caracter: metoda nedefinită: se ia noul operator

· Exemplu:


NEWMARK

2.  Coeficientii metodei de integrare

a)  - Pentru metoda Newmark :  


1/, 1/
Observaţie: în program, coeficienţii metodei se calculează prin: = 1/  şi = 1/  .

Dacă se introduc valori nule programul ia valorile standard:  = 1./6  şi  = 1./2 .

b)  - Pentru noul operator :


, ,  , (,  , (
Dacă se introduc valori nule, programul ia coeficienţii standard: 

 = 1./6
  = 0.25    

 = 1./2

( = 1./3

 = 1

( = 0.5

Semnificaţia şi valorile coeficientilor a, b, sunt date în Metode de integrare - § 2.2.

· Tip:  

a)  <2>R

b)  <6>R

· Exemplu - a:

6.
2.

· Exemplu - b:

6*0

3.  NC  

     Numărul cazurilor de încărcare

· Tip: I

· Exemplu:
1 

4.  iDamping

     Indicatorul amortizării:

· Tip: I

· Valori: 

   iDamping = 0: fără amortizare

   iDamping ( 0: cu amortizare, şi anume:
iDamping = 1: amortizare tip Raleigh;


iDamping = 2: amortizare structurală (de element);


iDamping = 3: amortizare aerodinamică;


iDamping = 4: amortizare aerodinamică + amortizare structurală (de element).

5.  EPS, LNIT
     Codurile de control a iteraţiei:

EPS     = toleranţa la primul test

LNIT = numărul limită de iteraţii

V. Operatorul Newmark (§ 2.3.1) şi Noul Operator (§ 2.3.2).

· Tip: R, I

· Exemplu: 


0.01   3

6.  KOD, t, TT, IM, GG, KTIP, TTK

     Codurile  de comandă a execuţiei:

KOD  = codul tipului de încărcare 

t   = intervalul de timp ales pentru integrare numerică

TT   = timpul total pe care se cere răspunsul structurii

IM   = indicator al modelului de masă 

GG   = acceleraţia gravitaţiei – proiecţia pe axa NGL.

KTIP = cod de tipărire pentru rezultate (deplasări, viteze, acceleraţii, forţe axiale ) 

TTK  = timpul maxim pentru care se cere istoria mişcării ( TTK ≤ TT )

Pentru semnificaţia codurilor, v. Coduri pentru opţiunile programului - § 3.3.

· Tip: I, <2>R, I, R, I, R

· Exemplu:


0 0.03  1.32  0  386.1  0  1.32  1
Observație: Data 7-1 se introduce numai pentru KOD < 0. Data 7-2 – numai pentru KOD = -2 !

7-1.  Factor_Acc
Factor care inmulțește valorile introduse pentru accelerație.

· Tip: R

· Exemplu:


9.807

7-2.  Dir_string
Definește direcția după care se dau accelerațiile.

· Tip: <1>caracter

· Scriere: coloana 1

· Valori: 

· X,x; Y,y; Z;z: accelerații dupa o singură direcție (X,Y sau Z)

· Caracter diferit de acestea: acceleații după toate gradele de libertate.

· Exemplu:


X

Notă: Dir_string produce codul intern iDir cu valori 1,2,3 (pentru X,Y,Z), sau 0 pentru alt caracter. V. mai jos, datele 13.
8.  K1, K2, (U0(L), U1(L), L = 1, NGL)

     Deplasările şi vitezele iniţiale:

K1, K2 = indicii nodurilor cu U0 şi U1 aceleaşi, de la K1 la K2, cu pasul 1.

K2 ( K1.  Pentru un singur nod cu U0 şi U1 distincte, se va introduce K2 = K1 sau K2 = 0.

U0(L) = deplasarea iniţială, în nodul K1, după direcţia L.

U1(L) = proiecţia vitezei iniţiale, în nodul K1, după direcţia L. 

  (L = 1, 2, 3, respectiv pentru direcţiile X, Y, Z)

Grupul de date 7 se introduce numai pentru nod​urile în care cel puţin una dintre U0(L), U1(L) este diferi​tă de zero. Dacă U0(L) şi U1(L); L = 1, NGL ‑ sunt nule în to​ate nodurile, grupul 7 poate să nu se introducă.
· Tip: <2>I, <ngl>R, <ngl>R

· Scriere: vezi datele 19.

· Exemplu:

14

14
3*0.   0.1  0.1  0.0

END-8.  Terminator  - grup 8
· Tip: C

· Valoare:  maximum 80 caractere, primul caracter nenumeric şi diferit de ‘T, t, F, f’. Nu conţine spaţii, taburi, virgula, <CR>.

· Exemplu:


eof.Deplasari_si_viteze_initiale:

Observaţie: Terminatorul se introduce chiar dacă grupul 7 nu conţine nici o dată.

Atenţie : Datele 9 se introduc numai pentru KOD < 0 !

9. (AC0(L), L = 1, NGL)  
     Acceleraţia suporturilor la momentul iniţial:

AC0(L) = acceleraţia suporturilor în momentul iniţial, în direcţia L. (L = 1: X;  L = 2: Y; L = 3: Z)

· Tip: <ngl>R

· Exemplu:

1.25   0.  0.

Atenţie: Datele 10 se introduc numai pentru iDamping ( 0 !

10.  [Factorul de mediere]
       Coeficienţii amortizării
10-0) 
(
(  = factorul de medire. Se introduce numai pentru Noul operator.

În funcţie de iDamping se introduc coeficienţii amortizării, prin una din variantele de mai jos:
10-1) 
d, d

iDamping = 1: d, d = coeficienţii pentru amortizarea Raleigh.

10-2) 
ζ
iDamping = 2: ζ = fracţiune din amortizarea critică – pentru amortizare structurală.

10-3) 
ρ_aer, c_drag

Diametrele elementelor

iDamping = 3: 

ρ_aer = densitatea aerului; c_drag = coeficientul

Diametrele elementelor se introduc pentru grupuri de elemente cu acelaşi diametru, prin datele de mai jos, scrise pe linii separate:
iel1, iel2, d_element
iel1, iel2, d_element
...

linie_text

unde: 

· iel1, iel2 = indicii de elemente cu acelaşi diametru, de la iel1 la iel2. Trebuie ca 
[image: image86.wmf]NEL
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, altfel programul semnalează eroare;. d_element = diametrul comun grupului (în unitatea de lungime). Dacă există un singur element cu diametrul d_element, se pune iel1 = iel2.
· linie_text = terminator de grup

10-4) 
ρ_aer, c_drag

Diametrele elementelor


ζ

iDamping = 4: Datele au semnificaţia de la 10-3 şi 10-2.

· Tip: <n>R

· Datele 10-0 ... 10-3  se scriu pe linii separate.

· Exemplu pentru iDamping =1:
Pentru Noul operator (Codul metodei = ‘A’; ’a’; ’C’; ’c’):

0.5

0.1  0.0
Pentru operatorul Newmark (Codul metodei = ‘N’):

0.1
0.0
11.  K1, K2, CM, (P0(L), L = 1, NGL)

       Masa concentrată şi încărcarea iniţială în noduri:

K1, K2  = indicii nodurilor cu CM şi P0 aceleaşi - de la indicele K = K1 la K = K2, cu pasul 1.

Pentru un singur nod cu caracteristici CM şi P0 distincte, se va introduce K2 = K1 sau 


K2 = 0 (programul pune K2 = K1) .

CM   = masa concentrată în nodul K1.

P0(L) = încărcarea iniţială la timpul t = t0, în nodul K1, în direcţia L. 

(L = 1, 2 , 3, respectiv pentru X, Y, Z).

Atenţie:   P0(NGL)  nu va include greutatea proprie a elementelor incidente în nod, şi nici greutatea masei concentrate CM - acestea se adună în program, la P0 (NGL).

Axa verticală este axa de indice NGL. (NGL = 2  - axa Y; NGL = 3  - axa Z)

Observaţie: Datele 11 se introduc numai pentru nodurile în care cel puţin una din mărimile CM, P0(L) este nenulă. Dacă CM şi P0(L), L=1, NGL sunt nule în fiecare nod, grupul 11 poate să nu se introducă.
· Tip: <2>I, R,<ngl>R

· Scriere: Pentru claritate se recomandă scrierea fi​ecărui grup 11 pe câte o linie, ordinea grupurilor fiind indiferentă.

· Exemplu:


3
7   .16187516   0.   0.   180.

END-11.  Terminator  - grup 11
‑ Tip: C

‑ Exemplu: 
eof.

Observaţie: Terminatorul trebuie introdus chiar dacă grupul 11 nu conţine nici o dată.

Atentie:  Datele 12-1 se introduc numai pentru KOD = -1 !

12-1.  TP,  ACC(iDir) ...................... pentru Dir_string = X,Y,Z;
iDir =1,2,3;
 12-2. TP, (ACC(L), L = 1, NGL) ... pentru Dir_string = caracter, altul decât X,Y,Z;
(iDir = 0)
       Timpul TP și Acceleraţia suporturilor la timpul TP.
ACC(L) = valoarea acceleraţiei suporturilor în direcţia L, la timpul TP.

·  Tip: R, <ngl>R
· Scriere: pe o linie

· Exemplu:

1.2
0.0603        

Atenţie:  Datele 13 se introduc numai pentru KOD = 0 
13.  K1, K2, (P(L);  L = 1, NGL)

       Incărcările în noduri la timpul TP:

K1, K2  = indicii nodurilor cu aceeaşi încărcare P, de la K1 la K2 (cu pasul 1).

                 Pentru un singur nod cu încărcare P distinctă, se va introduce K2 = K1 sau K2 = 0.

P(L)  = valorea încărcării în nodul K, după direcţia L, la timpul TP dat în datele 13.

Atenţie:  P(NGL)  nu va include greutatea cablurilor in​cidente în nod, şi nici greutatea masei concentrate CM - aces​tea se adună prin program, la P(NGL).

Pentru NGL = 2, axa verticală este axa Y. Pentru NGL = 3, axa verticală este Z.
Observaţie:

Grupul de date 15 se introduce numai pentru nodurile în care cel puţin una din valorile P(L) este dife​rită de zero.
· Tip : <2>I, <ngl>R    

· Scriere: vezi datele 11

· Exemplu:

7  7
0.  0.  -180.
8  11
0.  0.  -150.
END-13.  Terminator  - grup 13 sau 12.
· Tip: C

· Exemplu:
eof.

Observaţie:

Grupul de date 12 sau 13 se repetă, până la specificarea tuturor acelerațiilor/incărcărilor de nod – la timpul TP. ▪
Observaţie: Datele 12 sau 13 se repetă (în funcţie de KOD), până când TP ≥ TT .

Atenţie:  Datele 14 şi 15 se introduc numai pentru KOD = 1 sau KOD = 2 

14.  , ( 

       Pulsaţia şi faza excitaţiei:

Observaţie: (, ( sunt valori comune pentru toate nodurile.

‑    Tip:  <2>R

· Scriere:  Sunt unicele date din linie

· Exemplu:


22.4   0.

15.  K1, K2, (A(L), L = 1, NGL)

       Componentele vectorului A (amplitudinea excitaţiei) în noduri:

K1, K2  = indicii nodurilor cu acelaşi vector A, de la K1 la K2, cu pasul 1.


    Pentru un singur nod cu vectorul A distinct, se va introduce K2 = K1 sau K2 = 0.

A(L) = componenta vectorului A în nodul K1, după direcţia L.

Datele 18 se introduc numai pentru nodurile în care cel putin una dintre valorile A(L) este diferită de zero.

· Tip: <2>I, <ngl>R

· Exemplu:


1   0.  0.  50.

END-15.  Terminator  grup 15
Este linia finală pentru cazul de încărcare considerat .

· Tip:  C

· Exemplu:  

End_Cazul_1 
Notă: Pentru un caz următor de încărcare se repetă - în funcţie de KOD - datele 4 – 15 ■
4 UNITĂŢI DE MĂSURĂ

4.1 Unităţi de bază

Unităţile de bază sunt unităţile pentru:

(1) Lungime: L

(2) Arie: A
(3) Forţă: F
(4) Timp: secunda
Unităţile (1) – (3) se specifică în datele de intrare, şi pot fi orice unităţi pentru mărimile respective. V. Unitaţile de bază - § 4.3.2-5.

4.2 Unităţi pentru datele de intrare

Următoarele date de intrare se vor introduce în unităţile de bază:

1. Coordonatele de nod X0; Deplasările iniţiale U0:

unitatea de lungime  (L).

2. Ariile iniţiale A0:

unitatea de arie  (A).

3. Forţele axiale iniţiale T0; Forţele de nod P(L); Componentele A(L):


unitatea de forţă  (F).

4. Intervalele de timp t, TT, TTK, TP:

secunde.

Datele care urmează se vor introduce în unităţi derivate din unităţile (1) ‑ (4), şi anume :

5. Tensiunile SIGMA, Modulii de elasticitate Y0:  

unitatea de forţă / unitatea de arie  (F / A)

6. Acceleraţiile GG, AC0, ACC:

unitatea de lungime / sec2  (L / sec2).

7. Vitezele iniţiale V0:  

unitatea de lungime / sec  (L / sec).

8. Masa concentrată CM:

unitatea de forţă / unitatea de acceleraţie  (M = F / (L/sec2)). 

Astfel: CM(GG ‑ rezultă în unitatea de forţă  (F).

9. Densitatea de masă R0:

unitatea de masă / (unitatea de lungime(unitatea de arie )  (M / (L(A)).

Astfel: R0(unitatea de lungime(unitatea de arie(GG ‑ rezultă în unitatea de forţă  (F).

10. OMEGA: 1/sec.

11. PHI:  radiani.

12. Toleranţa EPS, se specifică în funcţie de operatorul ales, şi anume:

· Operatorul Newmark:  unitatea de lungime / sec2  (L / sec2).
· Noul operator: unitatea de lungime / sec3  (L / sec3).

Exemple de alegere a unităţilor sunt date în tabelul următor.

Tabelul 1 - UNITĂŢI DE MĂSURĂ

	Nr. crt.
	Mărimea
	UNITĂŢI

	
	
	Varianta 1
	Varianta 2
	Sistem SI

	 1
	Lungimea
	m
	m
	m

	 2
	Aria
	cm2
	mm2
	m2

	 3
	Forţa
	kN
	daN
	N

	 4
	Modulul de elasticitate; tensiunea
	kN/cm2
	daN/mm2
	N/m2

	 5
	ELIM1
	0.025†
	0.025†
	0.025†

	 6
	Acceleraţia gravitaţiei
	m/s2
	m/s2
	m/s2

	 7
	Densitatea de masă
	kN/(m/s2)/(cm2(m)‡ 
	daN/(m/s2)/(mm2(m)* 
	N/(m/s2)/m3


†)  Valoare corespunzând la EPSILON = 2.5 %

‡)  Unitatea de masă este: kN/(m/s2) = 103 kg

Exemplu: R0 = 7.85 kg/dm3 = 7.85 (10-4  (103 kg)/(cm2 (m). 

  Se va introduce valoarea: R0 = 7.85 (10-4 

*) Unitatea de masă este: daN/(m/s2) = 10 kg

Exemplul de mai sus: R0 = 7.85(10-4 (10 kg)/(mm2(m)

4.3 Unităţi pentru datele de ieşire (rezultatele programului)

Datele de ieşire sunt exprimate în următoarele unităţi:

· Lungimile elementelor şi deplasările de nod:

unitatea de lungime  (L).

· Vitezele de nod:

unitatea de lungime / sec  (L / sec).

· Acceleraţiile de nod:

unitatea de lungime / sec2  (L / sec2).
· Forţele axiale în elemente; Reacţiuni:

unitatea de forţă  (F).

· Tensiunile (efort unitar) în elemente:

unitatea de forţă / unitatea de arie  (F / A) . 

Notă: În fişierul de ieşire, rezultatele au indicată şi unitatea de măsură.

5 RULAREA  PROGRAMELOR

5.1 Interfaţa pentru rularea pachetului DINSAS

Interfaţa este realizată de programul DINSAS.exe.

La lansarea în execuţie, interfaţa afişează panoul de dialog prezentat mai jos.

Descrierea panoului, funcţiunile controalelor şi modul de rulare sunt descrise în continuare.

Convenţii:

· Numele/Titlul unui control se va indica prin fontul Courier New (bold).

· Numele unei taste se va indica prin < …>. Exemplu: <ESC>.

· Numele unui program se va indica prin majuscule. Exemplu: GRAPH.

· Textul afişat de un control se va indica prin fontul Courier New (regular).

5.1.1 Descrierea panoului

Panoul conţine şase grupuri de controale şi controalele Help, About şi EXIT.

· Grupul DIN: controalele pentru rularea programului DIN;

· Grupul POST Processors: controalele pentru rularea post-procesoarelor (numerice);

· Grupul Enable: controalele pentru activarea post-procesoarelor şi mesajelor vocale;

· Grupul CREATE: controalele pentru crearea fişierelor de intrare

· Grupul GRAPH Processors: controalele pentru programele de grafică;

· Grupul TEXT Processors: controalele pentru procesoare de text;

· Butonul Help: informaţii asupra controalelor interfeţei DINSAS.

· Butonul About: informaţii despre program şi versiune.

· Butonul EXIT: control de ieşire.
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Figura 3  Panoul de dialog al pachetului DINSAS

5.1.2 Descrierea şi funcţiunile controalelor

1. Grupul DIN
· Butoanele Select (Geometry File) şi Select (Loading File): deschid o fereastră de dialog pentru selectarea fişierului de intrare Geometry File, respectiv Loading File;

· Butonul Recent: deschide o fereastră de dialog pentru selectarea fişierului de intrare Geometry File, din cele mai recente 5 fişiere utilizate;

· Butonul Preview: lansează PREVIEW (versiune simplificată a lui NGRAF) care construieşte graful structurii definite de Geometry File.

· Edit Box-urile Geometry File şi Loading File: setează numele fişierului de intrare selectat; permite introducerea/editarea numelui fişierului de intrare;

· Edit Box-ul Output File: setează numele fişierului de ieşire; permite introducerea/ editarea numelui fişierului de ieşire;

· Combo Box-ul Output File Language: permite selectarea limbii pentru fişierul de ieşire şi manualul de utilizare. La lansare, este setată implicit limba utilizată în ultimul exemplu rulat. La prima rulare, setarea implicită este Romanian.

· Butonul DIN: lansează în execuţie programul DIN.

2. Grupul POST Processors
Conţine controalele asociate post-procesoarelor numerice:

· Butonul Motion lansează în execuţie programul EXK.
· Butonul Stress / Axial Force lansează în execuţie programul EXT.
· Butonul Reactions lansează în execuţie programul EXR.
· Butonul Time History lansează în execuţie programul EXH.
· Butonul Maximum Values (All) lansează în execuţie programul EXM.
· Butonul MAX Processor lansează în execuţie programul MAXPROCESSOR.
3. Grupul Enable:

· Check box-ul Post-Processors and Structure Motion: forţează validarea butoanelor post-procesoarelor numerice şi a post-procesorului grafic MOTION, pentru cazul procesării unei probleme deja rulate – v. 6.4.
· Check Box-ul Sound: Validarea mesajelor vocale. Este validat la lansarea programului Dinsas. Mesajele vocale sunt asociate cu fereastra ”Welcome”, cu terminarea programului DIN şi cu butonul EXIT. 
Notă: Opțiunea ”Sound On/Off” se păstrează și la rularea următoare. (
EXK  construieşte fişierele de intrare pentru reprezentarea grafică a variaţiei mărimilor cinematice (deplasare, viteză, acceleraţie şi planul fazelor), pentru noduri selectate, pe un interval specificat – şi pentru gradele de libertate selectate
EXT construieşte fişierele de intrare pentru reprezentarea grafică a variaţiei tensiunilor sau forţelor axiale, pentru elemente selectate, pe un interval specificat.

EXR construieşte fişierele de intrare pentru reprezentarea grafică a variaţiei reacţiunilor, pentru noduri suport selectate, pe un interval specificat.

EXH are ca ieşire fişierul cu istoria mişcării pentru noduri şi elemente selectate, pe un interval specificat.

EXM are ca ieşire fişierul cu cu valorile maxime ale răspunsului, pentru toate nodurile şi elementele, pe intervalul de răspuns.
MAXPROCESSOR permite consultarea interactiva a deplasarilor, tensiunilor, şi reacţiunilor extreme, precum si salvarea acestora intr-un fişier selectat de utilizator.
4. Grupul CREATE
· Butonul Geometry File: lansează în execuţie programul CREATE_GEOMETRYFILE, pentru crearea fişierului de intrare Geometry File. Dialogul este interactiv.

· Butonul Loading File: lansează în execuţie programul CREATE_LOADINGFILE, pentru crearea fişierului de intrare Loading File. Dialogul este interactiv.

5. Grupul GRAPH Programs
· Butonul Structure Graph: lansează în execuţie programul NGRAF  (§ 6.1.3-4) pentru reprezentarea grafului structurii.

· Butonul Structure Motion lansează în execuţie programul MOTION, care permite vizualizarea mişcării structurii, pe un interval de timp specificat, cu o  frecvenţă aleasă a paşilor. V. Panourile de dialog ale programului MOTION (§ 6.6).
6. Grupul TEXT Processors
· Controlul File: permite selectarea fişierului care urmează a fi deschis, şi anume: Fişierele de intrare (Geometry File, Loading File), fişierul de ieşire (Output File), sau un fişier nou (New). 

· Butonul View / Edit: Lansează în execuţie programul NOTEPAD, care deschide fişierul selectat.

Nota 1: Un dublu click pe un item al listei File deschide fişierul respectiv.

Nota 2: Pentru fişiere prea lungi pentru a fi deschise de către NOTEPAD, sistemul de operare 

dă un mesaj şi propune lansarea procesorului WORDPAD: se răspunde ‘Yes’.

Nota 3: Pentru deschiderea unui fişier text - altul decât Geometry/Loading/Output File, se va selecta New, şi apoi se va selecta fişierul dorit din meniul File ( Open, al procesorului de text.

· Butonul Print: este activat la o selecţie în lista File. Lanseaza în execuţie programul WinPrint pentru tipărirea fişierului selectat din listă; la selecţia New se afişează o fereastră de dialog pentru selectarea fişierului de tipărit. WinPrint afişează o fereastră de dialog care permite selecţia fontului şi a Point size, setarea marginilor, etc; după aceasta, opţional, se afişează fereastra standard de dialog a imprimantei.

· Butonul User’s Guide: 

Lansează WORD (Winword.exe) şi deschide fişierul care conţine manualul de utilizare. Se deschide ediţia română/engleză, conform selecţiei în Combo box-ul Output File Language. 

Fişierul sunt numite: "Dinsas-ro.doc", respectiv "Dinsas-en.doc", şi se găsesc în directoriul Dir\Doc\, unde Dir este directoriul de instalare a pachetului DINSAS – v. Structura de directorii (§ 6.3).

· Dacă nu există ediţia cerută: se dă un mesaj, şi deschide ediţia existentă.

· Dacă nu există nici o ediţie (lipsesc ambele fişiere): se dă un mesaj, şi se lansează WORD cu un fişier blank.

7. Butonul Help: Lansează Help on-line asupra descrierii şi funcţiilor controalelor interfeţei DINSAS (executabil: "hh.exe"; fişier: "Dinsas Help.chm").

8. Butonul About: informaţii despre program şi versiune.

9. Butonul EXIT: încheie dialogul.

Notă: Dialogul se poate încheia şi prin tasta <ESC> sau prin click pe ( în fereastra de dialog; ambele acţiuni sunt echivalente cu “Cancel”.

5.1.3 Utilizarea controalelor şi rularea programelor

1. Consideraţii generale asupra controalelor

· Un control se pune în acţiune prin executarea unui click cu mouse-ul pe controlul respectiv. Fiecare control este asociat cu o subrutină (callback), care execută o acţiune specifică atunci când este acţionat/modificat controlul. Fac excepţie de la aceasta controalele statice (titlurilor grupurilor şi controalelor), care nu sunt accesibile utilizatorului.

· Controale invalidate: 

· La afişarea panoului de dialog, controlul DIN este invalidat. El devine validat (accesibil) după selectarea fişierelor de intrare şi de ieşire.

· Controalele din grupul de post-procesoare sunt invalidate până la rularea programului DIN. Ele se validează prin activarea butonului DIN. 

Totuşi, în cazul utilizării interfeţei pentru post-procesarea unui exemplu deja rulat, cele şapte butoanele ale post-procesoarelor pot fi validate prin click pe check box-ul Post-Processors and Structure Motion. Un nou click, invalidează aceste butoane.

· Contoalele  View / Edit şi Print sunt invalidate până la selectarea unui fişier din lista File.

· Celelalte controale sunt accesibile în orice moment.

2. Secvenţa normală de rulare

1)  Se face click pe Select sau pe Recent, şi se selectează fişierul de intrare.

2)  Fişierul de ieşire este setat automat, cu numele fişierului de intrare si extensia ‘.rez’.

Observaţie: Făcând un click in edit box, numele fişierelor selectate pot fi editate (modificate).

Alternativ la paşii 1,2, numele fişierelor de intrare şi ieşire pot fi introduse direct in cele două edit box-uri.

3)  Se face click pe DIN, rulând programul DIN.

4)  Se activează post-procesoarele dorite. Post-procesoarele cer selectarea directoriului de lucru: la lansare, se deschide directoriul ultimului exemplu rulat. Post-procesoarele  EXH şi EXM cer şi selectarea fişierului de ieşire (rezultate). Dacă acesta din urmă nu există, prin dialogul de selectare se crează. Selectările se realizează prin panouri de dialog.

5)  La incheierea rulărilor se inchide dialogul prin: EXIT, tasta <ESC> sau prin click pe ( în fereastra de dialog. 

· Programul NGRAF poate fi utilizat în orice moment pentru a vizualiza geometria structurii definită în fişierul de intrare.

· Procesorul de text poate servi la a consulta fişierul de ieşire, a edita fişierele de intrare, etc.
· Pentru a construi graficele de răspuns, se va rula un program general pentru construcția de grafice. Fişierele de intrare pentru acest program sunt fişierele de ieşire din EXK, EXT şi EXR.

3. Programul DIN

In cursul rulării programul afişeaza la terminal :

· Ecoul datelor generale : NN, NEL, NGL, MAX.

· Directoriul de lucru.

· Progresul execuţiei este indicat de bara de progres, și de un control static care afișează procentul și timpul până la incheierea execuţiei.

· Programul mai afiseaza mesaje de eroare în datele de in​trare, şi un mesaj de eroare în cazul în care matricea sistemului nu este pozitiv definită.

· La incheierea execuţiei, DIN afişează timpul de execuţie.

Figura 4  Monitorul programului DIN

4. Programele NGRAF şi MOTION

Sistemul de axe:

Orientările axelor relativ la pozitia utilizatorului aşezat în faţa ecranului şi setările permise de NGRAF şi MOTION sunt prezentate în Figura 5 şi tabelul următor. Schimbarea orientării se face prin setările controalelor într-un panou de dialog afişat de procesorul grafic.

Pentru NGRAF - v. manualul pachetului NELSAS [C6].

Pentru MOTION - v. Panoul Graph Settings (§ 6.6.2).




Figura 5  Orientarea axelor în programele NGRAF şi MOTION

	Axa


	X


	Y


	Z / Y 

	Nr. de ordine

Observaţii
	1
	2

Pentru NGL =3.
	NGL (3 sau 2)

Axa verticală.

	Orientare standard
	Spre dreapta
	Înainte
	În sus

	Schimbarea orientării
	Nu
	Da
	Da


Rularea:

· Rularea este interactivă. Panourile de dialog permit setarea opţiunilor, iar meniul ferestrei principale permite revenirea la setări sau construcţia grafului pentru o nouă structură (maximum 39 grafuri). V. Panourile de dialog ale programului MOTION (§ 6.6).
· Indicii de nod sunt scrişi (opţional) pe grafic. Pentru NN < 100, nodul este marcat şi printr- un dreptunghi.

· Indicii de element sunt scrişi sau nu, conform opţiunii utilizatorului.

· Scara şi Grid sunt afişate sau nu, conform opţiunii utilizatorului.

· Pentru NGRAF: Opţional, se poate alege stilul fontului cu care se scriu indicii de nod, şi respectiv, indicii de element. (Point Size şi Bold/Regular).
· Programele permit alegerea paletei de culori, în trei scheme: Standard, AllBlack, Custom, prin selecţie în lista Color Scheme. La selecţia Custom se afişează un panou de dialog pentru selecţia interactivă a culorii. Iniţial, sunt afişate culorile pentru schema Standard.

· Imaginea construită se poate salva, opţional, într-un fişier de tip bitmap, sau se poate tipări la imprimantă.
5. Filosofia rulării

· Fiecare program, pus în execuţie de către un control, rulează într-un proces separat.

· Astfel, se pot pune în execuţie simultan mai multe programe, care vor rula în regim multitasking. 

· În versiunea actuală, resursele nu sunt împărţite între programe: un fişier accesat de un program în execuţie, este posibil să nu poată fi deschis de un alt program. 

· Logica lansării simultane rămâne în sarcina utilizatorului.

La închiderea dialogului, programul DINSAS verifică dacă, dintre programele lansate în  execuţie, mai există procese active: 

· Dacă nu există, DINSAS îşi încheie execuţia.

· Dacă există, DINSAS cere confirmarea terminării execuţiei proceselor active:

· Dacă se răspunde “Yes”, DINSAS termină execuţia proceselor active, şi apoi îşi încheie propria execuţie.

· Dacă se răspunde “No”, DINSAS îşi încheie execuţia şi procesele active rulează în continuare. Terminarea execuţiei acestora rămâne în sarcina utilizatorului.

5.2 Rularea programelor prin comanda RUN

Pentru rulare se apasă butonul START, apoi RUN. În fereastra de dialog se tasteaza :

dir\exe\nume_program [linie_comanda]

unde:

dir –  este directoriul de instalare a pachetului

nume_program – este numele programului executabil

linie_comanda – conţine argumentele sub forma: arg1 arg2 arg3
arg1, arg2, arg3 - reprezintă specificatori de fişiere şi se introduc cu calea completă.

Argumentele se introduc numai pentru programele DIN şi WinPrint.

DIN:

arg1  - este specificatorul fişierului de intrare Geometry File (date geometrice şi mecanice).

arg2  - este specificatorul fişierului de ieşire Output File (rezultate).

arg3 - este specificatorul fişierului de intrare Loading File (încărcări).

arg4 - este specificatorul limbii pentru fişierul de ieşire: max. 20 caractere.

Cel puţin primele trei argumente trebuie introduse. Dacă arg4 nu este introdus, DIN setează pentru acesta valoarea Romanian. Dacă un fişier nu este găsit în directoriul introdus, DIN semnalează eroare.

Exemplu:

C:\dinsas\exe\din exc.dat exc.rez exc.inc ro

Nota: Dacă unul din arg1, arg2 sau arg3 conţin spaţii, atunci ele se vor introduce în linia de comandă încadrate de ghilimele (“ ”).

· Exemplu:

C:\dinsas\exe\din “exc 2.dat” “exc 2.rez” “exc 2.inc” ro

EXK, EXT, EXR, EXH, EXM, MAXPROCESSOR:

Ele afişează un panou de dialog pentru selecţia directoriului de lucru. V. Postprocesoare (§ 6.4).

NGRAF, MOTION:

NGRAF afişează o fereastră de dialog pentru selectarea fişierului de date – acesta este Geometry File.

MOTION cere selectarea directoriului de lucru. 

Ambele programe permit, prin panoul de dialog, setarea opţiunilor de reprezentare.

V. Panourile de dialog ale programului MOTION (§ 6.6).

CREATE_GEOMETRYFILE, CREATE_LOADINGFILE:
V. Pre-procesoare pentru crearea fişierelor de intrare: Geometry File şi Loading File.

WINPRINT:

arg1  - este specificatorul fişierului de tipărit. 

Dacă nu se introduce arg1, sau dacă fişierul specificat nu există, WINPRINT afişează o fereastră de dialog pentru selectarea fişierului de tipărit.

Exemplu:

C:\dinsas\exe\WinPrint c:\dinsas\dat\exc.inc

Notă: Programele precedente, cu excepţia lui DIN, pot fi puse în execuţie şi din Explorer, Windows Commander, etc., prin click sau dublu click pe icoana/numele programului.

5.3 Structura de directorii

La instalarea pachetului DINSAS se vor crea următoarele directorii (§ 8):

· DIR = directoriul de instalare; Numele recomandat este: c:\Dinsas.

· DIR\exe: directoriul executabilelor.

Acesta contine sub-directoriile DIR\exe\uir şi DIR\exe\wav.
· DIR\dat: fisiere de date (exemple).

· DIR\doc: fisiere text pt. documentatie.

Nota: "exe", "uir", "wav", "dat" şi "doc" sunt cuvinte implicite.

La rulare se crează următoarele directorii:

· DIR\work: directoriul de lucru.

· DIR\work\nume: directoriul de lucru, pentru problema cu fişierul Geometry File cu numele "nume.dat".

Fişierele de lucru pentru un exemplu rulat:

· Daca exemplul conţine 1 caz de încarcare, atunci fişierele de lucru se deschid şi se păstreaza în directoriul work\nume;

· Daca exemplul conţine "n" > 1 cazuri de încărcare, atunci:

· Fişierele de lucru pentru cazul curent "i" se deschid iniţial în directoriul work\nume;

· Înainte de rularea cazului "i+1", se creaza un sub-directoriu cu numele work\nume\CASEi, în care se copiaza fişierele de lucru din cazul "i".

· dupa incheierea ultimului caz de incarcare, fişierele de lucru se salveaza în work\nume\CASEn şi se şterg din directoriul de lucru.

Astfel, fisierele de lucru vor fi situate în directoriile work\nume\CASEi, unde "i" este indicele cazului respectiv.

Nota: "work" şi "CASE" sunt cuvinte implicite.

5.4 Exploatarea fişierelor programului. Postprocesoare.

Dupa încheierea rulării, datele de ieşire pot fi obţinute prin rularea următoarelor programe:

EXH:

Istoria mişcării pe un interval de timp specificat, pentru noduri şi elemente specificate. 

EXM:

Valorile maxime ale  deplăsarii, vitezei  şi acceleraţiei nodurilor, forţelor axiale şi tensiunilor în ele​mente, pe un interval de timp specificat.

Programele sunt interactive ‑ datele de intrare introducându‑se prin panoul de dialog.

EXH şi EXM  cer numele fişierului de ieşire.

Programele următoare au ca ieşiri fişierele de intrare în programul GRAPH, necesare pentru construcţia graficelor următoarelor mărimi ale răspunsului dinamic:

· deplasări, viteze, acceleraţii, şi planul fazelor: EXK
· forţe axiale sau tensiuni: EXT

· reacţiuni: EXR
EXK:

Scrie fişierele pentru graficele mărimile cinematice (deplasări; viteze; acceleraţii; planul fazelor), pentru noduri specificate, pe un interval specificat, şi pentru gradele de libertate selectate.
EXK crează specificatorul fişierului de ieşire astfel: “Indice_nodDirecţie.extensie” . 

Direcţie poate fi:  x sau y sau z. Extensie este: dep - pentru graficul deplasărilor; vit – pentru viteze; acc – pentru acceleraţii; şi faz - pentru planul fazelor.

-  Exemplu - nodul 12, direcţia X: 12x.dep; 12x.vit; 12x.acc; 12x.faz .

EXT:

Scrie fişierele pentru graficele forţelor axiale sau tensiunilor în elemente specificate, pe un interval specificat. 

EXT crează specificatorul fişierului de ieşire astfel: “Indice_element-T.extensie”. 

Extensia este axf - pentru forţe axiale, şi  sig - pentru tensiuni. 

-  Exemplu - elementul 17: 17-T.axf, 17-T.sig .

EXR: 

Scrie fişierele pentru graficele reacţiunilor pentru noduri suport specificate, pe un interval specificat. 

EXR crează specificatorul fişierului de ieşire astfel: “React-Indice_nod.dat” (reacţiunea totală); “React-Indice_nodDirecţie.dat” (proiecţia reacţiunii pe o axă). Direcţie poate fi:  X sau Y sau Z.
-  Exemplu - nodul 14: React-14.dat; React-14X.dat; React-14Y.dat.
Programele EXK, EXT şi EXR afişeză un panou de dialog pentru: setarea intervalului (Start Time, End Time); selecţia nodurilor sau elementelor; setarea frecvenţei paşilor (Frequency). EXK permite setarea mărimilor mişcării. EXT permite setarea opţiunii pentru tensiune sau forţa axială.

5.4.1 MaxProcessor

MAXPROCESSOR permite găsirea următoarelor valori extreme: 

· Deplasări extreme şi reacţiuni extreme în noduri specificate;

· Tensiuni extreme în elemente specificate;

· Valorile maximum maximorum şi minimum minimorum pentru deplasări şi tensiuni – pe intervalul de răspuns. 

Rezultatele pot fi salvate într-un fişier. Panoul de dialog al lui MaxProcessor se prezintă în continuare. Operare:

Grupul BEGIN:

Se începe prin selectarea directoriului de lucru apăsând butonul Working Directory, care deschide o fereastră de dialog, setată iniţial pe directoriul “Work”. Cu aceasta se validează celelalte controale ale panoului de dialog. Programul verifică dacă directoriul selectat conţine fişierele necesare, şi anume: comdin.dat; nei.unf; u01.unf; elem0.unf; el.unf. În caz contrar, se dă un mesaj şi se poate selecta alt directoriu.

Grupul conţine trei controlale statice pentru informare:

· Numele directoriul de lucru selectat

· Titlul problemei

· Pasul de timp (DT) şi numărul paşilor (IDT).

Grupul Extreme: Conţine un control TAB, cu trei pagini:

DISPLACEMENT –  v. Figura 6:

· Selecţia pe una din direcţiile X, Y, Z afişează: în lista DISPLACEMENT – deplasarea extremă după direcţia respectivă; în lista Nodes – nodul/nodurile în care are loc deplasarea extremă; în lista Time – timpul la care are loc deplasarea extremă.

· Selecţia în lista NODE afişează deplasările extreme ale nodului, pe direcţiile X, Y, şi Z.

STRESS – v. Figura 7: 

· Selecţia în lista MAX Max / MIN Min afişează: tensiunea maximum maximorum, respectiv minimum minimorum – relativ la toate elementele şi intervalul de răspuns – în lista MAXIMUM Stress, respectiv MINIMUM Stress; elementele în care are loc tensiunea – în lista Elements; Primul şi ultimul moment la care are loc tensiunea – în lista Time.

· Selecţia în lista ELEMENT: afişează tensiunea maximă şi minimă în elementul selectat, precum şi primul şi ultimul moment la care tensiunea maximă, respectiv minimă, au loc.

Controlul static End Nodes afişează nodurile de capăt ale elementului selectat.

REACTION – pagina este similară cu cea din Figura 6: 

· Selecţia în lista Support NODE validează lista Extremum.

· Selecţia Maximum / Minimum în aceasta, produce afişarea în lista Extreme REACTION a modulului | R | şi proiecţiilor RX, RY, RZ ale reactiunii maxime, respectiv minime, pe intervalul de răspuns.

Grupul SAVE: 

Permite salvarea mărimilor pentru care checkbox-urile sunt validate, într-un fişier de salvare. Optional, în acesta, textul explicativ (titluri, cap de coloană, etc.) este scris în română sau engleză.

Butonul Save to File: deschide o fereastră de dialog pentru selectarea/introducerea numelui fişierului de salvare, şi crează fişierul. Butonul View File vizualizează fişierul.
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Figura 6  Panoul de dialog al programului MAXPROCESSOR – pagina “DISPLACEMENT”
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Figura 7  Panoul de dialog al programului MAXPROCESSOR – pagina “STRESS”
5.5 Pre-procesoare pentru crearea fişierelor de intrare

· Fişierul Geometry File se crează prin pre-procesorul CREATE_GEOMETRYFILE.

· Fişierul Loading File se crează prin pre-procesorul CREATE_LOADINGFILE.

5.5.1 “Geometry File” (Datele geometrice şi mecanice)

La apăsarea butonului Geometry File se lansează în execuţie programul CREATE_GEOMETRYFILE care afişează panoul de dialog din Fig. 8.

Panoul conţine 4 grupuri de controale şi controalele de ieşire Cancel şi DONE.

· Grupul LOAD
Butonul Old Geometry File afişează o ferestră de selecţie a fişierului de intrare. În controlul static File se afişează numele fişierului selectat. Check box-ul New Load permite o noua încărcare a unui fişier existent.

· Grupul GENERAL DATA
Grupul conţine:

· Edit Box-uri pentru datele NN, NEL, MAX şi IDT.

· Combo Box-ul Degrees of Freedom/Node, pentru selectarea datei NGL.

· Combo Box-ul Topology Input, pentru selectarea datei kodTopo, şi anume: Incident Elements – pentru kodTopo = 0; End Nodes – pentru kodTopo ≠ 0. La modificarea selecţiei, programul crează lista necesară NI-NF sau NEI. (Aceasta va fi afişată în panoul deschis de butonul Topology – v. mai jos.).

· Butoanele  Node Restraints şi Units. Acestea din urmă deschid câte un panou de dialog, pentru pentru blocajele de nod, respectiv unităţile de măsură.

· Grupul DATA
Butoanele Coordinates, Topology, Elements şi Materials, servesc, respectiv, pentru introducerea coordonatelor, topologiei, caracteristicilor elementelor, şi caracteristicilor materialelor. Fiecare buton deschide un panou de dialog pentru datele respective. În particular, Topology deschide panouri diferite, corespunzător selecţei din Topology Input.

· Grupul GEOMETRY FILE
Butoane: Select permite selecţia unui fişier existent sau crearea unuia nou. Create scrie în fişierul selectat datele geometrice şi mecanice. View afişeză fişierul selectat sau creat.

EditBox-ul Name afişează numele fişierului selectat şi permite introducerea/editarea numelui. ListBox-ul Language permite selecţia limbii pentru fişierul generat: română sau engleză.

· Butoanele Cancel şi DONE: încheie dialogul.
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Figura 8  Panoul principal al programului CREATE_GEOMETRYFILE

5.5.2 “Loading File” (Datele privind încărcarea)

Butonul Loading File pune în execuţie programul CREATE_LOADINGFILE. Acesta deschide succesiv 3 panouri de dialog:

· Pentru specificarea numărului maxim de puncte în care se defineşte încărcarea discretă.

· Pentru alegerea operatorului de integrare şi a numărului cazurilor de încărcare.

· Panoul principal de dialog.

Panoul principal este prezentat în Fig. 9. Aceasta conţine 2 grupuri de controale pentru introducerea datelor, controalele de scriere şi vizualizare a fişierului de intrare, şi controalele de ieşire din dialog.
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Figura 9  Panoul principal al programului CREATE_LOADINGFILE

· Grupul LOADING CASE No.
Permite selectarea cazului de încărcare, adăugarea unui caz nou, şi eliminarea unui caz existent.

· Grupul CASE DATA
Permite:

· Introducerea codurilor generale. Butonul Diameters este validat numai pentru amortizare aerodinamică; el deschide un panou de dialog pentru introducerea diametrelor cablurilor.
· Specificarea valorilor iniţiale (deplasări, viteze, acceleraţii). Panoul de dialog este deschis de butonul INITIAL VALUES.

· Selectarea tipului de încărcare.

· Introducerea încărcării: panoul de dialog pentru tipul de încărcare selectat este deschis de butonul LOADING. Acesta este iniţial invalidat, şi devine accesibil după selectarea tipului de încărcare.

Pentru exemplificare, panoul de dialog pentru o încărcare discretă este prezentat în Fig. 10.
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Figura 10  Panoul de dialog pentru încărcare discretă.

Pentru introducerea datelor, controalele se accesează în următoarea ordine:

1) Grupul TIME Points:

· Se introduce momentul în Edit Box-ul Time Point
· Se apasă ADD to List >>, pentru a adăuga momentul în lista Time Point List.
· Pentru a elimina un moment din lista Time Points:

Se selectează itemul şi se apasă butonul REMOVE de sub lista Time Points.

2) Grupul LOADING:

· Se introduc indicii de noduri N1, N2, cu incărcări identice de la N1 la N2, respectiv în Edit Box-urile From şi To.

· Se introduc proiecţiile încărcării în Edit Box-urile X, Y, Z. Butonul 0s introduce valoarea "0." în acestea.

· Se apasă ADD >> pentru a introduce grupul de noduri N1-N2 în lista Processed Nodes.

· Pentru a elimina un grup existent din lista nodurilor procesate:

Se selectează grupul şi se apasă REMOVE de sub lista Processed Nodes.

5.6 Panourile de dialog ale programului MOTION

La deschidere, MOTION afişează un panou de dialog pentru selecţia directoriului de lucru.

După aceasta, se afişează panourile de mai jos.

5.6.1 Panoul Time Settings

Panoul permite setarea opţiunilor de timp pentru reprezentarea mişcării.
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Figura 11  Panoul Time Settings al programului MOTION
1) Grupul INFO:

Afisează, în 3 controale statice: momentul iniţial, momentul final, şi numărul de pasi de integrare.

2) Grupul SETTINGS:

Permite setarea următoarelor elemente pentru reprezentarea mişcării, prin 4 Edit Box-uri:

· Start Step: momentul inţial

· End Step: momentul final

· Frequency: frecvenţa paşilor

· Delay: întârzierea reprezentării între doi paşi succesivi

Valorile afişate iniţial în Edit Box-uri sunt propuse de program. Ele pot fi editate de utilizator.

5.6.2 Panoul Graph Settings

Este panoul principal pentru setarea opţiunilor de reprezentare a mişcării structurii.
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         Figura 12  Panoul principal al programului MOTION
1) Grupul AXIS ORIENTATION
Permite setarea orientării axelor în raport cu orientarea standard - figurată printr-un bitmap: pentru schimbarea orientării unei axe, se validează Check Box-ul corespunzător.

2) Grupul DRAWING
· Check Box-urile Node Indices, Element Indices, Grid and Scale, Time Output: 

Se validează pentru a apare pe grafic elementele respective.

· Check Box-ul Show ALL Positions:

Se validează pentru a figura,  pe acelaşi grafic, toate poziţiile în intervalul selectat prin panoul "Time Settings".

Cu această opţiune, în mod normal, se va invalida Time Output.

· Combo Box-ul (de tip listă) Color Scheme:

Alegerea schemei de culori din opţiunile: Standard; All Black; Custom. 

Selecţia Custom deschide un panou de dialog pentru selecţia culorilor pentru indicii de nod, de element, linii, etc.

· Lista Time Output Placed Near Node:

Dacă Time Output este validat, se selectează un nod lânga care să apară scris pe grafic, timpul corespunzător configuraţiei structurii.

· Combo Box-ul Increasing Factor …:

Reprezentarea structurii este proporţională. La structuri la care pe o singură direcţie dimensiunile sunt mult mai mici decât pe direcţiile celelalte, se poate introduce (în secţiunea Edit) un factor de amplificare a dimensiunilor pe direcţia respectivă.

· Combo Box-ul Displacement Magnification Factor:

Deplasările sunt reprezentate proporţional cu dimensiunile structurii. Combo-ul permite introducerea, în secţiunea Edit, a unui factor de amplificare a deplasărilor.

Notă: Din meniul New Graph al ferestrei principale a programului, se pot alege:

· Back to Settings: revenirea la setări (dacă, după o reprezentare a mişcării, utilizatorul doreşte să modifice opţiunile de reprezentare).

· New Graph: pentru o nouă problemă.

· Exit: pentru ieşire.

De asemenea, meniul Cancel Draw permite întreruperea reprezentării mişcării şi alegerea de noi opţiuni.

3) Controlul static:

Afişează numărul grafului, şi titlul problemei pentru structura la care se construieşte graful mişcării.

4) Butoanele Cancel şi DRAW
Butonul Cancel conduce la afişarea panoului de dialog pentru selecţia unui nou directoriu de lucru. O nouă apăsare, fără selecţie de directoriu, conduce la încheierea programului.

Butonul DRAW produce reprezentarea mişcării structurii.

■
6 EXEMPLUL  DE  CONTROL

6.1 Structura

Structura este constituită dintr-o reţea de cabluri pe două direcţii, având forma unui paraboloid hiperbolic - v. Figura 14. Reţeaua este analizată în (M1(.
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Figura 14  Structura pentru exemplul de control

1) Unităţile utilizate sunt [M1]:

· lungime: in

· arie: in2
· forţă: kip

2) Curba caracteristică este definită prin valorile din tabelul urmator:

	Y0
	SIGMA

	23000.
	160.

	7500.
	175.

	4320.
	188.

	2450.
	205.

	415.
	300.


3) Masa cablurilor se consideră concentrată în noduri, cu va​loarea:  0.116187516   kips‑sec2/in.

4) Structura este analizată pentru o încărcare impulsi​vă uniformă de 180 kips/nod. La aceasta se adaugă - prin program ‑ greutatea maselor de nod egală cu 62.5 kip .

5) Răspunsul este calculat cu noul operator, pentru timpul maxim TT = 2.0 sec, cu un pas de timp t = 0.01 sec . 

6) Codul KTIP = -1. Nu se tipăreşte nimic.

Fişierele de intrare (Geometry File; Loading File) sunt:  exc.dat; exc.inc
Fişierul de ieşire este:  exc.rez 

6.2 Fişierul de intrare pentru exemplul de control

Următoarele fişiere sunt fişierele de intrare pentru exemplul de control.

Geometry File: exc.dat
// Exemplul de control

// Structura Ma & Leonard

// dt=0.01,tt=2. Noul operator

// kodTopo = 0

//

Retea paraboloid hiperbolic - mase concentrate

21   24   3   0   4   0

11   21   1   1   1

Elastic=Nimic

Unitati:

in

in2

kips

Coordonate de nod:

1   -600.       -750.   -51. 

2      0.       -750.   -75.    

3    600.       -750.   -51.

4   -600.          0.    24.

5      0.          0.     0.

6    600.          0.    24.

7   -600.        750.   -51.

8      0.        750.   -75.

9    600.        750.   -51.

10  -600.      -1500.  -276.            

11     0.      -1500.  -300.

12   600.      -1500.  -276.

13 -1200.       -750.    21.

14  1200.       -750.    21. 

15 -1200.          0.    96.

16  1200.          0.    96.

17 -1200.        750.    21.

18  1200.        750.    21.

19  -600.       1500.  -276.

20     0.       1500.  -300.

21   600.       1500.  -276.             

Nod_topologie:

1   1   2  16  15  

2   2   3  20  19  

3   3   4  24  23  

4   5   6  15  14  

5   6   7  19  18  

6   7   8  23  22  

7   9  10  14  13  

8  10  11  18  17    

9  11  12  22  21  

10  0   0   0  16  

11  0   0   0  20  

12  0   0   0  24  

13  0   1   0   0  

14  4   0   0   0  

15  0   5   0   0  

16  8   0   0   0  

17  0   9   0   0  

18 12   0   0   0  

19  0   0  13   0  

20  0   0  17   0  

21  0   0  21   0  

eof.Elemente:M1_M2_A0_T0

1       12    5.4       216.   

13       0    9.6       417.6  

14      15    9.6       400.32 

16      17    9.6       417.6  

18      19    9.6       400.32 

20      21    9.6       417.6  

22      23    9.6       400.32 

24       0    9.6       417.6  

Materiale&Curba_caracteristica:

1   24  0.

    23000.  160.   7500.   175.  4320.  188. 2450.  205.  415.  300.

End_of_File#1

Loading File: exc.inc
//  Fisier de incarcari pentru EXC.dat

//

ACH

6*0

1 ! NC

1

! iDamping

0.1   4                                 ! Eps,lnit 

0   .01  2.0   0  386.1  -1  2.0     ! kod,dt, tt, im, gg, ktip, ttk 

eof_depl_vit_init

0.5

0.1
0.0
1   9    .16187516   0.  0.  180.        

eof

6.                                      ! Incarcare :tp,acc

1   9   0.  0.  180.

fine.

7 INSTALAREA PACHETULUI DINSAS

Produsul se va instala intr-un directoriu ales de utilizator.

În ceea ce urmeaza directoriul de instalare va fi numit DIR. (Nume recomandat: DINSAS).

Programele presupun existenta directoriilor de mai jos – Figura 15.
Acestea vor fi create de utilizator.
7.1 DIRECTORII CREATE LA INSTALARE

· Directoriul Dat: conţine fişiere de intrare, inclusiv exemplul de control (exc.dat)

· Directoriul Doc: conţine fişiere de documentaţie:

· Manualul de utilizare DINSAS: Fişierele “Dinsas-xx.doc”, în format Microsoft Word.

· Fisierele Modular-ro.txt si Modular-en.txt

· Fişierul “Readme.txt”.

· Directoriul Exe: conţine programele executabile.

· Directoriul Exe conţine sub-directoriul Uir, care conţine resursele necesare execuţiei programelor Dinsas, şi subdirectoriul Wav.
· Directoriul Work: Acesta va fi creat cu ocazia primei rulări şi va conţine fişierele de lucru ale executabilelor. V. Structura de directorii (§ 6.3) şi Lista fişierelor … (§ 9.3).

Figura 15  Structura de directorii

8 ANEXE

8.1 Fişierul de intrare “Geometry File” – Datele geometrice şi mecanice

	Nr. crt.
	DATELE
	TIPUL 1)
	OBSERVAŢII

	0
	Comentarii
	C
	Caracterul / în coloanele 1 şi 2.

	1
	Titlul aplicaţiei
	C
	Text ( 80 caractere.

	2
	NN, NEL, NGL, kodTopo, MAX, IDT
	<6> I
	Datele generale. NGL = 3  sau 2.  Pentru kodTopo = 0: MAX = număr par; 
IDT = 0  

	3
	K1, K2, (bloc(L), L = 1,NGL)
	<2>I,<ngl>I
	K1, K2: noduri cu blocaje identice de la K1 la K2; K2 ( K1. bloc(L) = 0 / 1.

	End-3
	Terminator - Grup 3
	C
	Dată ( 80 caractere. Primul caracter nenumeric, şi diferit de T,t,F,f. Nu conţine spaţii, tab-uri, virgule, <CR> .

	4
	K1, (el_const(L), L = 1, NGL)
	I, <ngl>R
	K1 = nod reazem elastic; el_const(L) = contanta elastică pe direcţia L; 0. – dacă nu e reazem elastic pe direcţia L.

	End-4
	Terminator – Grup 4
	C
	V. data End-3.

	5
	Unitatea de Lungime

Unitatea de Arie

Unitatea de Forţă
	C

C

C
	Unităţile de bază: şir de caractere. 

Se scriu pe linii separate.

	6
	K, (X0(L), L = 1,NGL)
	I,<ngl> R
	Coordonate de nod:  K = nod;

X0(L) = coordonatele nodului K. 

NN grupuri 8.

	End-6
	Terminator – Grup 6
	C
	V. data 3-end.

	7
   a)
	K, (NEI(J), J = 1,MAX)
	I,<max> I
	Se introduc sau datele ‘a’ sau datele ‘b’.

a) Topologia pentru kodTopo = 0:

K = nod; NEI(J) = elementele incidente in nodul K. 

NN grupuri 7-a.

	   b)
	M, NI(M), NF(M)
	<3>I
	a) Topologia pentru kodTopo ≠ 0:

M = element; NI(M), NF(M) = nodul iniţial şi nodul final ale elementului M.

NEL grupuri 7-b.

	End-7
	Terminator - Grup 7
	C
	Idem End-3

	 8
	M1, M2, A0, T0
	<2> I, <2> R
	M1, M2: elemente cu aceleaşi A0 (arie) şi T0 (forţă axială iniţială), de la M1 la M2; M2 ( M1.

Total specificări = NEL.

	End-8
	Terminator – Grup 8
	C
	Idem End-3

	 9
	ITM, ELMAX , R0

(Y0(I), SIGMA(I),  I =1,5)

(Y0_(I), SIGMA_(I), I =1,5)
	<2>I, R <10>R

<10>R
	Caracteristici materiale.

1  ( ITM  ( 5

	End-9
	Terminator – Grup 9
	C
	Idem End-3. Ultima dată din fişier.


Legenda:

I = întreg; R = real; C = caracter.

<n>I = n întregi; <n>R = n reali; <n>C = n caractere ■
8.2 Fişierul de intrare “Loading File” – Datele privind încărcarea

	Nr. crt.
	DATELE
	TIP
	OBSERVAŢII

	0
	Comentarii
	C
	Caracter / în coloanele 1 şi 2, urmate de text arbitrar

	1
	Metoda de integrare
	C
	Newmark / Noul operator. V. 4.3.3

	2
	Coeficienţii metodei:

1/, 1/
((
	<2R>

<6R>
	V. 4.3.3. 
Newmark.
Noul operator.
Valori standard: se introduc 0-uri.

	3
	NC
	I
	Numărul cazurilor de încărcare

	4
	iDamping 
	I
	Cod amortizare: 0; 1; 2; 3; 4
iDamping = 0: fără amortizare.

	5
	EPS, LNIT
	R, I
	Codurile iteraţiei.

	6
	KOD, t, TT, IM, GG, KTIP, TTK
	I, <2R>, I, R,

I, R
	Codurile cazului. V. 3.3

	7-1
	Factor_Acc
	R
	Numai pentru KOD < 0:

Factor pentru accelerație.

	7-2
	Dir_string
	<1>C
	Numai pentru KOD  = -2:

Direcția după care sunt date accelerațiile. Ex.: X

	8
	K1,K2, (U0(L), U1(L), L = 1,NGL)
	<2>I, <ngl>R, <ngl>R
	Deplasări şi viteze iniţiale – în nodurile de la K1 la K2.

	End-8
	Terminator – grup 7
	C
	Max. 80 caractere. Primul caracter nenumeric, diferit de T,t,F,f,. Nu conţine spaţii, taburi, virgula.

	9
	(AC0(L), L = 1,NGL)
	<ngl>R
	Numai pentru KOD < 0.

	10
	[
Coeficienţii amortizării
	<n>R
	Numai pentru iDamping ≠ 0. 

 – numai pentru noul operator.
Coeficienţii amortizării se introduc în funcţie de iDamping – v. 4.3.3.

	11
	K1, K2, CM, (P0(L), L = 1,NGL)
	<2>I, <ngl>R
	Masa concentrată şi încărcarea iniţială - în nodurile de la K1 la K2.

	End-11
	Terminator – grup 11
	C
	V. data End-8.

	12

	TP, (ACC(L), L = 1,NGL)
	R, <ngl>R
	Pentru KOD = -1.

Timp TP și Acceleraţia la TP.

	
	TP, ACC(iDir)        


	R, R
	Pentru KOD = -2.

Timp TP și Acceleraţia(iDir) la TP.

	13-1
	TP
	
	Numai pentru KOD  = 0

Timpul la care se dau datele 14-2.

	13-2
	K1, K2, (P(L), L = 1,NGL)
	<2>I, <ngl>R
	Numai pentru valori KOD = 0:
Încărcarea la timpul TP - în nodurile de la K1 la K2.

	End-12/13
	Terminator – grup 12 sau 13
	C
	V. data End-8.

	14
	, (
	<2>R
	Numai pentru KOD = 1, 2

	15
	K1, K2, (P(L), L = 1,NGL)
	<2>I, <ngl>R
	Numai pentru KOD = 1, 2: Componentele vectorului A (amplitudinea excitaţiei) în nodurile de la K1 la K2.

	End-15
	Terminator – grup 15
	C
	V. data End-8.


Notă: Dacă NC >1, datele 4 – 15 se repetă, în funcţie de KOD, pentru cazul de încărcare 2 şi următoarele.

■
8.3 Lista fişierelor utilizate în pachetul DINSAS

	Nr. curent
	NUME.extensie

Denumire
	Înregistrare
	Observaţii

	 1
	NUME1.dat

Geometry File
	Datele geometrice şi mecanice.
	Fişierul de intrare – I. Curent cu extensia “.dat”

	 2
	NUME2.rez

Output File
	Datele de ieşire.
	Fişierul de ieşire.

Implicit: NUME1.rez 

	3
	NUME3.inc

Loading File
	Datele privind cazurile de încărcare.
	Fişierul de intrare – II.

Implicit: NUME1.inc

	4
	COMDIN.dat
	Comunul blank 
	Se rescrie după fiecare pas de timp.

	5
	U01.unf
	Deplasări şi viteze de nod
	Fişier fără format.

	 6
	U2.unf
	Acceleraţii de nod
	Idem

	 7
	U3.unf
	Derivata acceleraţiei de nod
	Idem. Scris numai pentru noul operator.

	 8
	EL.unf
	Starea elementelor
	Fără format

	9
	Elem0.unf
	Idem, în configuraţia iniţială.
	Idem

	 10
	P.unf
	Încărcări de nod
	Idem

	 11
	X.unf
	Coordonate de nod
	Idem

	12
	NEI.unf
	Topologia
	Idem

	13
	CM.unf
	Mase echivalente de nod
	Idem


Observaţii:

- Fişierele cu extensia  .unf sunt fişiere fără format (secvenţiale sau în acces direct). Ele nu se pot citi prin deschidere cu un editor de text.

- Celelalte fişiere sunt fişiere secvenţiale scrise cu format implicit (() . Ele se pot afişa sau lista.

■
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