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Projektets mal och syfte

Utveckla och validera en virtuell modell av komplett jarnvagsoverbyggnad
och fordon for konstruktion, drift och underhall med multi-fysik
hogprestandaberdkning

- Overgripande strategi att arbeta med experiment i labb och industriell
skala for att validera metoden

- Darmed skapa prediktiv formaga
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Arbetspaket (externa/tillampade)
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Projektets tre viktigaste resultat (sa har langt)

« Kopplingsalgoritmer for Finit-element metod
(strukturer) och Diskret element metod (partiklar)

 Triaxialkompression

 Forsta version av sonderdelningsmodell for
ballastpartiklar baserat pa "Polyhedral element model”

« Initial validering av ballast-sliper system mot

experiment fran litteraturen Infra
Sweden
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DEM-FEM Coupling | Interaction between

Pressure [MPa)
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Scttlement of sleeper for different
particle model resolutions.
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Static roller motion

Velocity - Norm
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Roller compaction | Sensor measurements

Static
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Kommande steg fram till implementering.
Nagra utmaningar?

Faltforsok och experiment — Alltid utmanande!

« Berakningsprestanda — Valdigt kravande applikation

« Materialmodellering — kalibrering

 Bred flora av kompetenser kravs for att forsta och
hantera bade “jarnvdagsapplikationen”och
“berdkningsomradet” samt “foretagens/sambhdillets
utmaningar”




