KRATOS ==

Apoya [




., Qué es KRATOS?

KRATOS significa fuerza, poder futuro. Estas tres palabras
representan la capacidad de un grupo de estudiantes de la
Universidad EAFIT en alianza con Postobdn, para asumir el reto
de co-crear Innovaciones relacionadas con movilidad
sostenible, el desarrollo aeroespacial y vehiculos de traccion
humana. Ellos, con su creatividad, su fuerza, poder de
conviccion y vision de futuro, desarrollan tres grandes
proyectos: un vehiculo electrosolar de talla mundial, lanzan un
satélite al espacio y crean vehiculos de traccion humana. Alli,
con su talento demuestran que estan a la altura de los retos
globales.
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Modelacion y Simulacidon usando
SolidWorks
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Modelacion Chasis
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Proceso Diseno
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Modelacion Canasta Bater



I\/Iodelacnon Subframes - Suspensmn
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Modelacion JIG
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Simulaciones — Analisis Estatico

e

Puntos de Fuerzatotal Fuerza en

SS2UTINS, anclaje 250 () (N) anclaje (N)
Bateria 7 100 981,00 140,14
- o Piloto 1 4 80 784,80 196,20
o Piloto 2 4 80 784,80 196,20
[ USRS, 10 80 784,80 78,48

| e delantera + ruedas

_ 1.6292+001

Suspension Trasera

l;z::z el 4 6 130 1275,30 212,55
Carroceria 24 100 981,00 40,88
Chasis 65 637,65 637,65
Estado de carga Estatico Distribucién de Fuerzas a Flexién
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Simulaciones — Analisis Estatico

RZ [deg)
4.844e+000

4.440e+000

_ 4.036e+000
. 3.632e+000
_ 3.228e+000
_ 2.824e+000
H 2.420e+000
75:, 2.016e+000
_ 1.612e+000
_ 1.208e+000
8.040e-001

4.000e-001

-3.959-003

Estado de carga Torsion

Fuerza por nodo
X (m) K (N/m) Fuerza (N) Nodos (N)

Delantera 0,015 126678 1900,17 6 316,695
Trasera 0,015 233119 3496,785 4 874,19625

Distribuciéon de Fuerzas Torsion

Opciones | Maotificacion | Comentario

Separacidn/Contacto

nn
0.05

Incluir friccidn global
Ignorar separacidn inicial entre pares de contacto tipo “superficie

D Mejorar precision para superficies en contacto sin penetracign
[mas lenta)

Opciones de union rigida incompatibles

(®) Automatica

() simplificada

() Mas precisa (mas lenta)

Grandes desplazamientaos

Calcular fuerzas de cuerpo libre
Solver

[]seleccién de Solver automética

Direct sparse salver L

[Jusar efecto de rigidizacién por tensidn (Inplanel
|:| Usar un muelle blando para estabilizar el modelo

|:| Usar desahogo inercial

Carpeta de C\Users\David Ramos\DesktopiCarra Sol
resultados

Cancelar Aplicar Ayuda
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Simulaciones — Analisis Dinamico

Estado de carga Frenado

UZ [mm]
7.063e-001

6.377e-001

. 5.691e-001
. 5.006e-001

. 4.320e-001

. 3.634e-001
2,949¢-001
!- 2,2632-001
. 1.577e-001

. 8.915e-002

2.059-002
-4.796e-002
-1.165e-001

Velocidad Inicial
(m/s)

13,8

ELEMENTO

Bateria
Piloto 1

Piloto 2

Carroceria

Chasis

Velocidad

Final (m/s)

Puntos de

anclaje

24

Posicion Posicion Aceleracion

Inicial (m) Final (m) (9)

15 0 -0,6470948

Fuerza Fuerza en

Peso (k9) iotal (N) anclaje (N)
100  -634,80 —
80 -507,84 -126,96
80 -507,84  -126,96
100 -634,80 =20.55
65 _412,62 '412162

Distribucion de Fuerzas Frenado
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Simulaciones

Estado de carga Curva

— Analisis Dinamico

URES (mm)
2.058e+000
1.887e+000

- 1.715e+000
- 1.544e+000
. 1.372e+000
- 1.201e+000
- 1.029e+000
. 8.576e-001
_ 6:861e-001

- 5.146e-001

3.431e-Q01
1.715e-001
1.000e-030

Aceleracion Fuerza
Velocidad (m/s) Radio Aceleracion Radial @) centrifuga
(N)
13 20 8,45 0,862244898 5619,25
Fuerza
ELEMENTO P:g:ﬁ;ge Peso (kg) centrifuga ;nucelgz.: Z\T)
J total (N) )

Bateria 7 100 845,00 120,71
Suspension
delantera + ruedas 10 130 109,85
+motor 1098,50
Piloto 1 4 80 676,00 169,00
Piloto 2 4 80 676,00 169,00
Carroceria 24 100 845,00 35,21
Suspension trasera
+ ruedas + motor 6 130 1098,50 183,08
Chasis 65 549,25 549,25

Distribucion de Fuerzas en Curva
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Simulaciones — Analisis Colision

LRES )
3,.527e+01
l 3.234e+01 l
_ 2,940 +01
_ 2.846e+01
_ 2.352e+01
_ 2.058e+01 [ ]
[ 1.76de+01 |
_ 1.470e+01
_ 17ee+01
_ 5.51%+00
5.57%e+00 I
I 2,%30e+00
0,000e+00
Estado de carga Colision Frontal Estado de carga Colisiéon Lateral
Analisis Fuer(zNa)l POT Masa (Kg) Acelngacmn Fuerza (N) Nodos Analisis Fuer(zNe)t POT pMasa (Kg) AcenIeSrgmo Fuerza(N) Nodos
Frontal 5436,375 665,00 49,05 32618,25 6 Lateral 4659,75 665,00 49,05 32618,25 7

LIRES {mm)

6.243e+01

S.723e+01

_ 5.20%e+O1
_ 4652e+01
_ 41sze+

_ Ledle+M

3d2ze+

2.600e+01

_ 20Ble+M

_ 1.58Te+d

1.0 e+01

5.203e+00

1.000e-30

Distribucion de Fuerzas en Colision Erontal Distribucion de Fuerzas en Colision Lateral l(RATOS



Simulaciones — Analisis Colision

IIRES [mm]

2.455e+01

2.250e+M

l _ 2448+

_ 1.ad41e+M

_ 1.e37e+M

_ 1.432e+M

-_ 1.227e+M

_ 1.023e+M

_ 8.1583e+00

. B.137e+00

4.09e+00

2.046e+00

1.000e-30
Estado de carga Volcamiento

Fuerza por Aceleracion
(N) Masa (KQ) 5G

Volcamiento  8154,5625 665,00 Heth sz 4 l(RATOS

Distribucion de Fuerzas en Volcamiento

Analisis

Fuerza (N) Nodos



Simulaciones — Analisis Estatico

iones1

Estado de carga Canasta Estéatico

von ises (Nfm~2)
1.051e+008
l 9,6362+007
. 8.760e+007

. 7.884e+007

- 7.008e+007

- 6.132e+007

| Sl
4,380e+007
- 3.504e+007
. 2.628e+007

1.752e+007
8.761e+006
1.709e+003

—P Limite el3stico: 2.500e+008

Analisis estatico

Opciones Solucién adaptativa Incluir efectos térmicos/de fluidos Comentario

Método adaptativo
O Ninguno
@ Método-h
O Método-p
Opciones del método-h
Bajo
Nivel de precision:

Local (mas rapido)

Balance de precision: .
e

Maximo n.® de bucles |3 1=
= |

|:] Aplicacién de grosor de malla

Opciones del método-P

Energia de deformacian

Alto

. 99 %

Global (mas lento)

Cancelar Aplicar Ayuda

Parametros de solucion
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Simulaciones — Analisis Dinamico

¥ (mm)
2,141-001
l -1.093¢-001
_ -4.326e-001
_ -7.559-001
- -1.079e+000
_ -1402e+000
. -1.7262+000
. -2.0496+000
_ -2.372e+000 FDS
- -2.696e+000 5.992¢+004
-3.019:+000 5.492+004
l -3.342e+000 I 4,993 +004
-3,6666+000 _ 4434004
3,9956+004
3.4956+004
2.996e+004

Estado de carga Canasta Curva Estado de carga Canasta Frenado
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Proceso Diseno & Manufactura
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no & Manufactura
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Proceso Diseno & Manufactura
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Proceso Diseno & Manufactura
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Proceso Diseno & Manufactura
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Proceso Diseno & Manufactura
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Logros obtenidos ILUMEN

* Primer puesto en vuelta mas rapida.

* Primer puesto en regularidad en competencia.

« Segundo puesto en presentacion tecnica de diseno.
» Tercer puesto en KO-Chikane.

« Cuarto puesto en la categoria de vehiculos cruiser.
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Proyectos futuros

 GLOBAL SPACE BALLOON CHALLENGE
 HYPERLOOP POD COMPETITION

« ATACAMA SOLAR CHALLENGE

 ASME HUMAN POWERED VEHICLE CHALLENGE (HPVC)
 ROBORAVE INTERNATIONAL

- AMERICAN SOLAR CHALLENGE
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