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1 UvoD

Uloha 38 popisuje jednu ¢ast oblasti sestava programu Solid Edge V20.
Tato Uloha je v prvni ¢asti zamérena na kontrolu prvkl v sestavach a v druhé Casti
na realizaci animaci soustav téles, potazmo na pohony jednotlivych prvki.
Uloha 38 uzivatele seznami s pouZitim téchto oblasti v programu Solid Edge V20
tak, aby s jejich pomoci byl schopen tvofit animace, pfipadné kontrolovat kolize
jednotlivych &asti kinematicky spojenych mechanism.

K vypracovani této ulohy je tfeba uzivateli zajistit pfistup k souboru
_ICT-38 Kontrola a pohony.zip
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2 CiL KAPITOLY

Tato kapitola je rozdélena do dvou Casti. Prvni Cast se bude vénovat
funkcim kontroly v oblasti sestavy.

Druha ¢€ast ulohy je vénovana oblasti animace pohybového ¢&tyikloubového
mechanismu, kde je popsan postup jakym zplsobem jsou jednotlivé c&asti
mechanismu spojeny a jaké jsou jim pfifazeny kinematické vazby.

Obr. 1 — klikovy mechanismus
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3 TEORETICKA CAST
3.1 Kontrola
3.1.1 Informace o objektu

Po spusténi této funkce se otevie pracovni panel, kde je tfeba zvolit jednu
z moznosti, které jsou znazornény na dalSim obrazku (Obr. 2). Po kliknuti na
pfislusnou ¢ast modelu se zobrazi informace o této &asti, jako jsou napfiklad
informace o rozmérech. Tyto informace se liSi podle oznaCené oblasti. Pro
ukonceni je tfeba kliknout na tla€itko Zavit.
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Obr. 2 — Informace o objektu
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3.1.2 Mérici funkce

Zmérit vzdalenost

Po spusténi této funkce se otevie pracovni panel, kde je tfeba zvolit jednu
z moznosti, které jsou znazornény na dalSim obrazku (Obr. 3). Po oznacené
prislusné volby a kliknuti na objekt jsou v malém okné& zobrazeny rozméry

v jednotlivych osach a skute€na a zdanliva vzdalenost. Pro ukonceni je tfeba
kliknout na tlaCitko Zavrit.
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Zmeérit vzdalenost
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Obr. 3 — Zméfit vzdalenost

Zmeérit minimalni vzdalenost

Tato funkce pracuje podobnym zplsobem jako predeslé funkce, liSi se tim,
Ze vypocitava minimalni vzdalenost mezi dvéma objekty modelu. Informace které
nabizi jsou znazornény na obrazku (Obr. 4)
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Minimalni vzdalenozt 20,00 mm
Fozdil=: -18.71 mm

Rozdil*": -7,08 mm

Rozdil <: 0,00 mm

Bodl: 18,71 7.08119.37
BodZ: 0,000,00179.37

Obr. 4 - Zméfit minimalni vzdalenost

Zmérit kolmou vzdalenost

Tak jako predeslé funkce i tato méfi vzdalenost, v tomto pfipadé se jedna o
vzdalenost, ktera je kolma k roving, pfipadné pfimce. Po volbé této funkce se

otevfe pracovni menu, kde je mozné zvolit ¢ary nebo roviny, pfipadné oboji, Po
této volbé je tfeba oznaclit pfimku nebo rovinu. Po oznaceni lze zvolit jesté
uchopovy méd jak je vidét na obrazku (Obr. 5). V malém okné se opét zobrazi
pozadované informace. Pro ukonceni je tfeba kliknout na tlacitko Zavfit.
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Obr. 5 — Kolma vzdalenost

Zméfit uhel

Funkce zméfit uhel (Obr. 6) pracuje na podobném principu jako predesla
funkce a jeji ovladnuti je zcela intuitivni, neni tedy tfeba opakovat jiz zminény

postup.
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Obr. 6 — Zméit uhel
3.1.3 Fyzikalni vlastnosti

Volba Fyzikalni vlastnosti nabizi zjisténi vlastnosti télesa, jako je napfiklad
hmotnost, polohu tézisté a dalSi. Po kliknuti na volbu Fyzikalni vlastnosti, se
otevrie dialogové okno (Obr. 7), kde se nalézaji rizné moznosti nastaveni. Nejprve
je, ale tfeba oznacit néjakou soucast sestavy, timto se tato funkce liSi od

stejnojmenné funkce z ¢asti objemové konstrukce téles.

V karté Obecné jsou automaticky vypocteny pole Hmotnost, Objem,zaroven
je zde i poloha tézisté a hmotného stfedu vuci pocatku globalniho soufadného

systému. Dale jsou zde jesté dalSi fyzikalni vlastnosti jako momenty setrvacnosti
atd.

fyzikalni vlastnosti - vybrané objekty x|
Soufadni systénm: Obecne | Hlawni I
IMDdE|DV_';' praztor j Hmothost: Objerm:

0064504 kg |82‘I 7. 126985 mm™3

TEZiELE Hrnotri stied objermu

[T Zobrazit zrnacku cm@ [T Zobrazit znacku @Y
> Im > Im
| Wzivatelshe viastnost v Im - Im
tktualizovat | Uloditjako.. 2. [F5 935805 wm 2. 66 59980

Hlawni momenty setrvatnost

e {0.001141 kg-m™ Iy [0.004037 kgem” |zz; 0004711 kg-m"2

lay: |0.001846 kg-m™ lxz: |0.000876 kgem™ lyz: |0.000443 kg-m"2

Fyzikalni vlastnost nejgou akiualn. Zavit I M apovéda

Obr. 7 — Dialogové okno funkce Fyzikalni vlastnosti
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3.1.4 Kontrola kolizi

Vv,

Nejuzite€néjSi funkci v oblasti sestav je kontrola kolizi. Jelikoz ve
skute€nosti na obrazovce vidime pouze nehmotné obrazky, které navzajem
mohou prostupovat, je tfeba jesté zkontrolovat model na to jde-li sestavit, a neni-li
v ném néjaka rozmérova chyba. Tato funkce umoznuje otestovat a pfipadné
zvyraznit chyby sestaveni (Obr. 8).

Obr. 8 — Zvyraznéné kolize sestaveni

3.2 Funkce Pohon

V listé Prikazy sestavy v pfikazu pohony (Obr. 9) jsou dvé funkce tykajici se
v prvém pfipadé definovani pohonu. Druhy pfikaz se tyka pfechodu do animace,
kde se definuji jeji vlastnosti.

|

~ g8 Pohon
&F Simulovat pohon

i

L v|
s

Obr. 9 — menu pohony

O
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Funkce pohon slouzi krozpohybovani mechanismd. Nejprve je tfeba
vytvofit sestavu z jednotlivych soucasti pfipadné i z CasteCnych sestav Ci
funk&nich celkd. Aby bylo mozné sestavu rozpohybovat, je tfeba, aby pohyblivé
Casti mély néjaky stupen volnosti.

Po stisknuti volby pohon se v pracovnim menu objevi upfesriujici nastaveni
a volby (Obr. 10).

@ Soubor Cprawy Zobrazik Formdt  Mastroje PMI Kontrola  Aplikace Okno  Mapovéda
l0-2H|% e B9 -0 00 0@ /PP -
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|K|epnéte na podkatovanou souast, kkera ma byt posouvana pohonem,

Obr. 10 — pracovni menu pohony

Prvni ikonou se voli soucast, ktera ma byt pohonem rozpohybovana.

Druha ikona pozaduje oznaceni bud osy rotace, kolem které se zvolena
soucast otaci, nebo, jedna — li se o posuvny primoc&ary pohyb, pfimku posuvu.

Treti ikonou se obraci smér pohonu.

V nasledujicim rozbalovacim menu se voli druh pohybu rotaéni nebo
linearni (posuvny).

Dal$i menu nastavuje rychlosti pohyb(.

Posledni dialogové okno urCuje omezeni pohybu ve stupnich (v pfipadé
zvolené rotace), nebo v milimetrech (v pfipadé linearniho pohybu).

¥lastnosti skupiny pohond |
 Bez analfzy Doba trvani pohonu
 Hledat kalize ¥ Pouit meze pohonu pro teani Ge-li mozne)
" Pohyby mechanizmu wychozi doba brvani pohonu: I 10,000 vl selund
Dostupné pohony: Pohony v animaci:
Pohon 1 Paohaon 1

Pridat =& |
<= Odebrat: |

a4 I Skorno | MapovEda |

Obr. 11 — Dialogové okno simulace pohonu
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Funkce Simulovat pohon slouzi krealizaci pohybu nastaveného podle
funkce Pohon. Po jeji aktivaci se objevi dialogové okno (Obr. 11).

Zde lze nastavit analyzu pohybu, pfipadné kontrolu kolizi mechanizmu, dale
se zde zadava délka animace a pfipadné i vyuziti omezeni pohybu, tyto dvé
funkce byla moznost nastavit v minulém pfikazu pohony.

Dale se zde vybiraji pohony, které se pak v animaci realizuji. Toto se
provadi tak Ze se pfislusny pohon do pravého okna bud pfida tlaCitkem pfidat,
nebo Ize pohon z pravého okna odebrat stejnojmennym tladitkem. Po stlageni Ok
je vytvofena animace, to se projevi otevienim panelu animace (Obr. 12).

[aimace 1 =] 18| X |Ryehiost 1+ =] 1] (> m (| o] ¢ [E00000  Srimek: [0 o] &R [2] S]]
D

El@ Pohany
i Pohon 1 [

T T T T T T T T
oo 087 122 2,00 267 2.3 4,00 487 8,30

Obr. 12 — menu animace

V menu vlastnosti (Obr. 13) Ize zvolit parametry animace, jako je jeji nazev,
standard, ve kterém bude vytvofena (NTSC, PAL, vilastni), které se liSi poltem
snimk( a dale pak délka animace.

¥lastnosti animace x|

Mazey animace:

fnimace 1

Snimk za sekundu
" NTSC
 pAL

% ylastni: |15

Délka animace: IlD,l sekund
oK I Skarno | Mapovéda

Obr. 13 — vlastnosti animace

Zobrazena animace je pak zobrazena v ¢asové ose. Toto zobrazeni Ize
jesté prepnout na zobrazeni poctu snimku. Délku jednotlivych pohybl (animaci)
Ize fidit i zkracenim pole s ¢asovou osou pohybu, kterou lze jeSté v animaci
posunout. Tyto moznosti se projevi zménou kurzoru nad pocatkem (Sipka doleva),

nad polem (oboustrannd Sipka) a nad koncem d&asové osy pohonu (Sipka
doprava).



X 3 \\Liberecky l‘
Efm R I LI = kraj @y
- fordvCR  EVROPSKAUMIE  MLiDEZE A TELOVYCHOWY  bra henkumsnceschopmost

Hotovou animaci je tfeba jeSté ulozit tlaCitkem s disketou, pfipadné Ize
vytvofit flmovou animaci ikonou s filmem.

3.2.1 Vytvoreni sestavy

Zde bude vytvarena sestava klikového mechanizmu, jak je vidét na obrazku
(Obr. 1). Pro toto je tfeba mit pfipravené podsestavy, pfipadné hotové dily.

3.2.2 Postup
1. Otevfit novou sestavu.
2. Vlozit podsestavu zaklad s klikou.asm
3. Vlozit ¢ast valec.par
4. Vytvorit vazby mezi tfemi kolmymi plochami
5. Oznacdit kliku
6. Volbou funkce pohon pfifadit rotacni pohon klice
7. Vlozit podsestavu ojnice
8. Vytvofit asociaci mezi ojniéni hlavou (velké oko) a
Cepem kliky (souose)
9. Vytvofit asociaci mezi bokem ojnice a Kkliky (proti

sobé).

10. VloZzit podsestavu pist

11. Vytvofit asociace mezi valcovou &asti pistu a valcem
a mezi Cepem pistu a malym okem ojnice ( obé vazby
volime souosé)

12. Zvolit funkci simulovat pohon.
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4 PRAKTICKA CAST

4.1 Zadani samostatné prace - étyrkloubové mechnismy

Sestavte nésledujici mechanismy a vytvofte animace, na jejich zakladé
urCete, ktery mechanismus se nemlze pohybovat. Dbejte na spravné sesazeni
jako je na obrazcich.

Pro sestaveni mechanizmu pouzijte pfipravena ramena riznych délek. Do
mechanizmu jsou vloZeny dle pofadi nize (od zakladny proti sméru hodinovych
ru€iCek). Prvni vioZeny €len - ram stroje (nepohybuijici se) je ve vSech pfipadech
(spodni ve vypisu tu€né oznaceny). Rotatné pohanény je ve vSech pfipadech levy
¢len (posledni podtrzeny).

Mechanizmus 1: rozméry ramen 150, 100, 125, 75
Mechanizmus 2: rozméry ramen 100, 50, 100, 50

Mechanizmus 3: rozméry ramen 50, 75,120, 75
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5 ZAVER

Uloha 38 je zaméfena na kontrolu sestav a tvorbu animaci. V menu
kontrola jsou obdobné funkce jako v modulu objemova souc€ast a také jejich
pouziti je velmi podobné, proto Ize tuto Cast ulohy brat jako opakovani dfive
probranych funkci. Cast pohony se zabyva vizualizaci dgju zavislych na
kinematické zavislosti jednotlivych soucasti a tvorbou animovanych videi. Funkce
rozvijeji dosud ziskané poznatky v oblasti pouzivani programu Solid Edge.

Po zvladnuti této kapitoly by uzivatel mél byt schopen zjistit vliastnosti dill
sestavy, zjistit pfipadné kolize v sestavé a vytvofit animaci a z ni vytvofit film
v programu Solid Edge V20.
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6 PRILOHY

Soubory potfebné pro vytvoreni sestav:

_ICT-38 Kontrola a pohony.zip
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