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1. Uvod

Pri navrhu pracovisté ridiCe je nutné vychazet z platné legislativy. Jedna se napft. o
normy CSN 30 0723, CSN 30 0724, CSN 30 0725, CSN 30 0731, CSN 30 0734. Na
zakladé téchto norem byla na U12120 vyvinuta metodika navrhu karoserie. Soucasti
této metodiky je i postup pro navrh pracovisté ridice, na zakladé kterého je mozné
vytvorit CAD model pracovisté ridi¢e. Pokud je vSak tento model tvoren rucné (tedy
cely proces neni nijak zautomatizovan), je to proces pomérné sloZity a Casové
narocny. Ztohoto dlivodu je vhodné cely proces co nejvice zautomatizovat, to
znamena umoZnit automatické generovani sestavy pracovisté ridice na zakladé
zadanych vstupnich parametri.

Tato metodika byla prvné rozpracovana pro nakladni automobily, pozdéji doslo
k jejimu rozsifeni i na osobni automobily. Metodika spociva v tvorbé geometrickych
objekti, které odpovidaji poZadavkiim vychazejicim z legislativy. Prvni skupinu tvori
objekty reprezentujici realné soucasti, které se skutecné pouzivaji pti homologacnich
zkouSkach (jako napriklad model figuriny), nebo soucasti, které najdeme ve
skutecném vozidle (jako napriklad volant, pedaly, predni okno atd.) Druhou skupinu
tvori fiktivni objekty, které prevazné slouzi kvymezeni a znazornéni urcitého
prostoru prostiednictvim ploch, coZ je napriklad obalka ridice nebo obalka
operacnich dosahti atd.

Pokud se podivame na navrh pracovisté fridice podrobné, je potieba postupovat
v nasledujicich krocich. Prvné je potifeba stanovit kategorii vozidla, to znamen3, jestli
se jedna o vozidlo nakladni, osobni, pifipadné SUV, jelikoZ se od toho odviji poloha
sedéni. Dale se zvoli nastaveni sedadla a sefizovaci draha sedadla. Poté se mize
udélat predbézny navrh pedalové soustavy. Dale se vytvori obdlka ridiCe, coz je
fiktivni objekt reprezentovany plochou, mezi niz a fidice nesmi zasahovat Zadné
ovladace, zarizeni a podobné, aby byla zarucena bezpecnost ridiCe a jeho pohodli.
Prostor pro razeni je taktéz fiktivni objekt, ktery reprezentuje prostor potrebny pro
umisténi radici paky a jeji bezproblémové uZivani pti provozu vozidla. Dale je potieba
stanovit $ifku karoserie v loktech, poté plochy vyhledt. Dale je mozné umistit volant a
navrhnout predni okno vcetné vyieSeni stéraci. Poté se konstruuji A-sloupek a B-

sloupek. Je tieba vytesit také operacni dosahy ridic¢e a vyhled na pristroje.
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Obr. 1 - 2D schéma pracovisteé ridice

Tato metodika byla zpracovana do podoby programu ,RIDIC* v prostiedi
MATLAB, jehoZ vystupem jsou zakladni rozméry a dvourozmérné schéma pracovisté
ridice. Aby bylo mozZné tyto vystupy zuzitkovat i pti samotné konstrukci piimo pri
modelovani v CAD programech, je potfeba zakomponovat tuto metodiku do 3D
modell. V prvni verzi byl k tomuto tcelu pouZit program AutoCAD. V soucasné dobé
je vSak v praxi velice ¢asto vyuzivan software CATIA, a tak bylo potieba generovani

modelu do tohoto software prepracovat, coZ je predmétem této prace.



2. Modely

2.1. Obecna filosofie tvorby modeltu
Vzhledem k tomu, Ze jednotlivé modely jsou pfi generovani pracovisté ridice
automaticky sklddany do sestavy prostiednictvim makra (viz kapitola 3), je potifeba
pri jejich tvorbé dodrZovat urcita pravidla, aby s nimi makro umélo posléze pracovat.
Pokud jsou tato pravidla dodrZena, je moZné databazi modell v podstaté neomezené
rozSifovat a prizplsobit ji konkrétnimu pozadovanému vyuziti. V nasledujicich

krocich je tedy uveden obecny postup tvorby nového modelu.

1. Vytvoreni transformacnich parametri

Jako prvni krok je potieba vytvorit uZivatelské parametry, které budou
zajiStovat transformaci modelu v prostoru. To provedeme pres funkci
y,Formula..“. Na obr. 2 vidime vyfrez okna, které se zobrazi. Pro posuvy
modelu vytvofime parametry ,Sx“ (posuv ve sméru x), ,Sy“ (posuv ve
sméru y) a ,Sz“ (posuv ve sméru z), které budou typu ,Length“ a
ponechdme ,Single Value“, pficemZ hodnotu miizeme nechat 0 mm. Pro
rotace vytvoiime parametry ,Euler1” (1. Eulertv [precesni] uhel), ,Euler2“
(2. Eulertv [nutac¢ni] dhel) a ,Euler3“ (3. Eulertv [rotac¢ni] uhel), které
budou typu , Angle” a opét ponechame ,Single Value“ a hodnotu 0 deg. Na
hodnoté téchto parametri pri tvorbé modelu nezalezi, protoZe poZadované
hodnoty jim budou prifazeny automaticky pri generovani sestavy. Nazvy
parametrti mohou byt voleny i jinak, avSsak zméné musi byt ptizpisobeny i
generované tabulky, ze kterych se nasledné hodnoty parametra ptirazuji
k modelu (viz kapitola 3). V rdmci zachovani konzistentnosti jsou vSak u jizZ
vytvorenych modelli voleny zde uvedené nazvy. Pri zvoleni filtru typu
,User parameters“ bychom méli vidét téchto 6 nami vytvorenych

parametrl shodné jako na obr. 2.



Filter Type: |User parareters -

Double click on a parameter to edit it

Parameter Value Formula Active
Sx Ormm
Sy Ornm
Sz Ormm
Eulerl Odeg
Euler2 Odeg
Euler3 Odeg

Edit name or value of the current parameter

Sy |I:Irr1rr1 EI

New Parameter of type [ Length ~ | With | Single Value -

Delete Parameter I

Obr. 2 - Transformacni parametry

2. Volba pocatku souradnicového systému modelu

Pii vytvoreni nového modelu v programu CATIA (typ ,Part) se
automaticky vytvori absolutni soutadnicovy systém s poc¢atkem (,Origin“)
a rovinami xy, yz a zx. V rdmci makra je vSak tento absolutni souradnicovy
systém pouZzivan pouze jako referencni pro transformaci modelu
v prostoru (prakticky je jeho poloha shodna se souradnicovym systémem
podsestavy, do které je model poté vkladan) a posléze pro zavazbeni
modelu v podsestavé. Je tedy nutné vytvorit jesté jeden soutadnicovy
systém, jehoZ polohu vici absolutnimu souiadnicovému systému bude
mozné ménit a ktery bude pevné svazan s modelem a bude tak umozZnovat
transformace modelu v prostoru. Prvné je potfeba zvolit jeho pocatek.
Toho docilime vloZenim bodu (piikaz ,Point“ v modulu ,Generative Shape
Design“), kterému jako referen¢ni bod (,Point“) ponechame ,Default
(Origin)“ a jako referencni souradnicovy systém (,Axis System®)
ponechame ,Default (Absolute)“. Jako souradnice X ,Y“ a ,Z“zvolime
pomoci prikazu ,Edit formula..” (viz obr. 3 vlevo) postupné drive
vytvorené parametry ,Sx“, ,Sy“ a ,Sz“ (viz obr. 4). Na obr. 3 vpravo pak
vidime, jak ma spravné zadefinovany bod vypadat (v tomto pripadé pro
nulové hodnoty parametra ,Sx“, ,Sy“ a ,Sz“). Pro prehlednost je jesté

-10 -



mozné takto vytvoreny bod prejmenovat na ,S*

vlastnostech bodu (,,Properties) viz obr. 5.

-

Point Definition [ Point Definition M
Point type: ’ Coordinates - ] (g | Point type: ’ Eonmhnaies = ] ) |
[T il
M= Im ¥ = |Omm -

Edit formula... I &l
¥ = |Omm — Y= |Elmm fx;|
Z= |0mm Add tolerance... L= Il:lmm ijl
Reference - Change step 3 Reference
Point: - S Point: Default (Drigin)

Aodis System peasure Ttem... Auxis System: | Default (Absolute) |
Lompass 444 Multiple Values... e ez |
0K 4 AddRange... oK I o Cancel ] Preview ]
— Ed_lt Comment...
Lock
Obr. 3 - Bod S - editace parametrt
PartBodyPoint.1\X =
Sx

L9 o)

To lze udélat ve

Dictiona

Part Measures

Circle Constructors
Design Table

Direction Constructors
Law

Line Constructors

List

Math

Measures

Messages and macros
Ohbject

Operations Constructors
Operators

Plane Constructars
Point Constructars
Pointer on value functions
String

Surface Constructors
Wireframe Constructors
Units

Constant

Members of Parameters

All

Renamed parameters
Length

Boolean

Angle

String

Feature

Plane

Solid

Point

Set of parameters

Members of Renamed parameters

Sy
Sz
Eulerl
Euler2
Euler3

Obr. 4 - Bod S - prirazeni parametri
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Properties I. ? ﬁJ

Current selection : | 5/PartBody/Partl

Mechanical | Feature Properties | Graphic

Feature Mame : S| m

1| 1] 3

More... I

@ 0K I ﬂﬁappl}fl Close I

Obr. 5 - Bod S - pfejmenovani

3. VloZeni souiradnicového systému

Nyni je mozZné takto vytvoreny bod ,S“vyuZit jako pocatek nové
vloZeného souradnicového systému, ktery bude pevné svazan
s vytvafenym modelem a bude moZné na néj vazbit veSkerou geometrii.
Souradnicovy systém vloZime prikazem ,Axis System...“, pfiCemZ je opét
potieba spravné zadefinovat parametry. Jako pocatek (,Origin“) je potieba
zvolit pravé bod ,S“ a jako typ (,,Axis system type“) zvolit ,Euler angles”.
Jednotlivym Uhliim ,Angle1”, ,Angle2“ a ,Angle3“ prikazem ,Edit formula“
(viz obr. 6 vlevo) postupné prifadime diive vytvorené parametry ,Euler1”,
,Euler2“ a ,Euler3“ (viz obr. 7). Na obr. 6 vpravo pak vidime, jak ma
spravné zadefinovany souradnicovy systém vypadat (v tomto piipadé pro

nulové hodnoty parametrt ,Euler1”, ,Euler2a,Euler3“).

-12 -



”
Axis System Definition

[ 2 |

-
Aais System Definiticn

[ 2 ]

Axis system type: ’ Euler angles

7]

Angle1: I-M L
Angie 2|0 Edit..
Angle 3: IE Add tolerance...
I Current Change step 2
Measure Between...
L Measure Item...
— Add Multiple Yalues...
Add Range...
Edit Comment...
Lock

7]

Axis system type: ’ Euler angles

Angle1: I':“jEEI &I
Angle 2: IﬂdEEI &I

Angle 3: | Odeg

=F

[ Current  Right-handed More...

@ 0K I ﬂCanceII

Obr. 6 - Souiadnicovy systém - editace parametri

Axis Systern.1\EulerAnglel

Eulerl

Dictiona
Parameters |

Part Measures

Circle Constructars
Design Table

Direction Constructors
Law

Line Constructaors

List

Math

Measures

Messages and macros
Object

Operations Constructors
Operators

Plane Constructors
Point Constructors
Pointer on value functions
String

Surface Constructaors
Wireframe Constructors
Units

Constant

Members of Parameters

Mernbers of Renamed parameters

All

Renamed parameters

Length

Boolean

Angle

Real

String

Feature

Plane

Solid

Point

Set of parameters
Set Of Relations
Formula

Axis Systern

S
3y
Sz
Euler2
Euler3

Obr. 7 - Soutadnicovy systém - prirazeni parametri
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4. Tvorba modelu

Pokud mame vSe takto pripraveno, je mozné pristoupit k samotné
tvorbé modelu. Velice dulezité je dodrzovat pravidlo, Ze veSkerou
geometrii je potreba vazbit bud’ pfimo na nami vytvoreny souradnicovy
systém (nikoliv ten ptivodni absolutni) nebo na prvky, které jsou na nami
vytvoreny souradnicovy systém uZ zavazbeny.

Za dilezity priklad dodrzovani tohoto postupu povazuji napiiklad
tvorbu nacrtd, kdy je potreba volit pozicované nacrty ,Positioned Sketch”

(nikoliv pouze ,Sketch®).

Sketch Positioning &Iﬂ—hj

Sketch Positioning
Type: Positioned -
Reference:| Axis System.1/ZX Plane

Origin
Type: Projection point -
Reference:| 5

Crientaticn
Type: Parallel to line -

Reference:| Axis System 1/X Axis

¥ H Direction ) V Direction

[l Reverse H [] ReverseV [] Swap

@ 0K | @ cancel

Obr. 8 - Pozicovany nacrt — definice

Na obr. 8 vidime ptiklad, jak takto zadefinovany nacrt mize vypadat.
Jako typ (, Type“) je zvolen pozicovany nacrt (,Positioned“), jako referencni
rovina (,Reference”) je zvolena rovina zx na nami vytvoreném
souradnicovém systému (mize byt zvolena i jina rovina, musi vSak byt
zavazbena na nami vytvoreny soutadnicovy systém). Pri definici pocatku
(,Origin“) je potteba jako typ (,Type“) zvolit promitnuty bod (,Projection
point“) a jako referencni bod (,,Reference”) zvolit bud’ ptimo bod ,S* nebo

jakykoliv jiny bod, ktery je vSak na bod ,S“ vazan. Dulezité je také
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zadefinovat spravné orientaci (,Orientation“), pricemz jako typ (,Type") je
potieba zvolit rovnobéZnost s piimkou (,Parallel to line“) a jako referencni
pifimku (,Reference”) mliZeme zvolit bud’ nékterou z os ndmi vytvoireného
souradnicového systému (v tomto pripadé osu x) nebo jakoukoliv jinou
primku, ale opét plati, Ze musi byt zavazbena k tomuto souradnicovému
systému. Zbytek defini¢nich parametrii nacrtu je pak mozné volit podle
potreby.

Pokud by tato pravidla nebyla dodrzena, miiZe se stat, Ze p¥i generovani
sestavy nékteré geometrické prvky v disledku zmény transformacnich

parametrli vzajemné zméni polohu a p¥i prepocitani modelu dojde k chybé.
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2.2.Figurina
Figurina je realny objekt, ktery se vyuziva pri homologacnich zkouskach. 3D
model se sklada z 6 typtli soucasti, a sice panelu zad, panelu sedaci ¢asti, bérce, pravé
boty, levé boty a kolenni tyce. Na obr. 9 je vidét celkova sestava figuriny, kde jsou
vSechny tyto soucasti pouZity (v nékterych pripadech i vicekrat). Jedna se o tzv.
,Ctyfnoha“, coz je figurina se ¢tyfmi bérci a dvéma pravymi a dvéma levymi botami
znazoriujicimi rozloZeni nohou na plynovém, brzdovém a spojkovém pedalu a také

na opérce pro levou nohu.

Obr. 9 - Figurina - ISO pohled
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2.2.1. Panel zad

Obr. 10 - Panel zad - ISO pohled

Panel zad je soucast reprezentujici trup figuriny. Jednd se o normovany dil
(CSN 30 0725), ktery je pro viechny velikostni skupiny figuriny stejny. Tomu
odpovida tab. 1, ze které je patrné, Ze jediné uZivatelsky volitelné parametry jsou
transformacni.

Stavba samotného 3D modelu kopiruje normu, kde jsou definovany narys a
bokorys panelu a dale soustava 9 pricnych fezil. Z téchto ezl je vytvoiena plocha,
které je poté prirazena tlouStka 3 mm. Dale je na obr. 10 patrna ty¢, ktera samotnou
normou definovana neni, avSak na skutecné figuriné se vyskytuje a slouZi ke spojeni
s panelem sedaci Casti. Dale slouZi jako nosi¢ zavazi a uchycuji se na ni thloméry
potirebné k nastaveni poZadovaného sklonu panelu. Na obr. 11 jsou zobrazeny narys a
bokorys 3D modelu a defini¢ni rozméry odpovidajici normé. Bod S je prisecik roviny
symetrie xz a osy otaceni panelu (jedna se tedy o bod H figuriny).

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafri ,...\PRACRID15\Modely\CATIA" pod

nazvem ,panel_zad.CATPart".
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Obr. 11 - Panel zad - schéma
Nazev (jednotky) Popis
Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Eulerl (deg) precesni thel
Euler2 (deg) nutacni thel
Euler3 (deg) rotacni thel

Tab. 1 - Panel zad - tabulka parametri
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2.2.2. Panel sedaci ¢asti

Obr. 12 - Panel sedaci ¢asti - ISO pohled

Panel sedaci Casti je souCast reprezentujici stehna a panevni oblast figuriny.
Opét se jedna o normovany dil (CSN 30 0725), av$ak na rozdil od panelu zad se panel
sedaci Casti méni v zavislosti na velikostni skupiné figuriny. V3D modelu je tato
vlastnost zohlednéna parametrem ,Delka“ viz tab. 2, ktery nastavuje délku tyce
reprezentujici stehenni kost viz obr. 13.

Stavba 3D modelu obdobné jako u panelu zad kopiruje normu, kde jsou
definovany bokorys, ptidorys a soustava 11 fezil. Z téchto Fezl je vytvorena plocha,
které je prifazena tloustka 3 mm. Na obr. 13 jsou zobrazeny narys, bokorys a ptidorys
3D modelu a defini¢ni rozméry odpovidajici normé. Bod Sje prisecikem roviny
symetrie xz a osy otaceni panelu (obdobné jako u panelu zad se tedy jedna o bod H
figuriny).

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafi ,..\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,panel_sedaci_casti.CATPart".
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Obr. 13 - Panel sedaci ¢asti - schéma
Nazev (jednotky) Popis
Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Eulerl (deg) precesni thel
Euler2 (deg) nutacni thel
Euler3 (deg) rotacni thel
Delka (mm) délka tyce reprezentujici stehenni kost

Tab. 2 - Panel sedaci ¢asti - tabulka parametri
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2.2.3. Bérec

Delka

P Il

Obr. 14 - Bérec - ISO pohled, schéma

Bérec na rozdil od predchozich neni soucast, jejiz tvar by byl pfimo definovan
normou. Definovana je vSak proménna délka, kterd je zohlednéna parametrem
,Delka“ viz tab. 3 a obr. 14. Bod Sje priiseCikem roviny symetrie xz a osy otaceni
v pomyslném koleni.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafi ,..\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,berec.CATPart".

Nazev (jednotky) Popis

Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Euler1 (deg) precesni thel

Euler2 (deg) nutacni dhel

Euler3 (deg) rotacni uhel

Delka (mm) délka bérce

Tab. 3 - Bérec - tabulka parametri
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2.2.4. Bota

Obr. 15 - Bota leva - ISO pohled

Bota (chodidlo figuriny) je dalSi soucast, jejiz tvar je ptimo definovan v normé
(CSN 30 0725) prostfednictvim ptidorysu a bokorysu. Velikost 3D modelu boty nelze
nijak ménit, cemuz odpovida tab. 4, ktera obsahuje pouze transformac¢ni parametry.
Na obr. 17 jsou vyobrazeny bokorys a pudorys 3D modelu levé boty vcetné
defini¢nich rozméra odpovidajicich normé. Pfimo v normé je definovana pouze leva
bota, 3D model pravé boty (viz obr. 16) byl vytvoren symetricky. Bod S je pro oba
modely priisec¢ikem roviny xz a osy otaceni boty v pomyslném kotniku.

Soubory 3D modeli se nachazi v adresafi ,,...\PRACRID15\Modely\CATIA" pod

nazvem ,bota_leva.CATPart“ a ,bota_prava.CATPart".

Nazev (jednotky) Popis

Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Euler1 (deg) precesni thel

Euler2 (deg) nutacni dhel

Euler3 (deg) rotacni thel

Tab. 4 - Bota - tabulka parametri
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Obr. 16 - Bota prava - ISO pohled
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Obr. 17 - Bota leva - schéma
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2.2.5. Kolenni ty¢

Obr. 18 - Kolenni ty¢ - ISO pohled

Kolenni tyC je soucast, kterd neni normou nijak definovana. Definovano je
pouze rozmezi rozte¢i mezi pravou krajni a levou krajni nohou, coZ ovliviiuje délku
kolenni tyce. V 3D modelu je toto zohlednéno parametrem ,Delka“ (viz tab. 5). Bod
S je prisecikem roviny xz a podélné osy tyce (osy otaceni v kolenou).

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafi ,...\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,kolenni_tyc.CATPart".

Obr. 19 - Kolenni ty¢ - schéma

Nazev (jednotky) Popis

Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Euler1 (deg) precesni thel

Euler2 (deg) nutacni thel

Euler3 (deg) rotacni uhel

Delka (mm) délka kolenni tyce

Tab. 5 - Kolenni ty¢ - tabulka parametri
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2.3.Pracoviste ridice

2.3.1. Pedaly

Obr. 20 - Pedal - ISO pohled

Knavrhu pedali je treba pristupovat ze dvou pohledli, a sice je potreba
zpracovat bokorysny navrh pedalli (pedal se musi vejit mezi podlahu vozidla a botu,
musi mit poZadovany ptevod) a dale je potieba zpracovat ptidorysny navrh, ktery resi
vzajemné bocni odstupy pedald. Minimalni hodnoty téchto odstupii jsou definovany
v normé CSN 30 0734.

Z tohoto hlediska je 3D model idealni zpisob, jak celkovy navrh pedalové
skupiny znazornit. Za timto ucelem byly vytvoireny 3D modely jednotlivych pedalt
plynu, brzdy a spojky (fakticky se jedna o 3 shodné modely, které maji pouze jiny
nazev), jejichZ rozméry je mozné upravovat prostiednictvim parametri v tab. 6. Bod
S je prisecikem roviny zx a osy otaceni pedalu.

Soubory 3D modeli se nachazi v adresafi ,,...\PRACRID15\Modely\CATIA" pod
nazvy ,pedal_plyn.CATPart“, ,pedal_brzda.CATPart“ a ,pedal_spojka.CATPart".
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FRameno

pedalu

Sirka_polovina

Obr. 21 - Pedal - schéma

Nazev (jednotky) Popis

x-ova soufadnice bodu S vii¢i souf. systému
Sx (mm)

podsestavy

y-ova souradnice bodu S viici souf. systému
Sy (mm)

podsestavy

z-ova souradnice bodu S viici souf. systému
Sz (mm)

podsestavy

Eulerl (deg)

precesni thel

Euler2 (deg)

nutacni thel

Euler3 (deg)

rotac¢ni thel

Uhel_nasazeni_slapky (deg)

uhel nasazeni Slapky

Uhel_horni (deg)

uhel horniho koncového bodu Slapky

Uhel_dolni (deg)

uhel dolniho koncového bodu Slapky

Rameno_pedalu (mm)

délka ramena pedalu

Polomer_slapky (mm)

polomér Slapky pedalu

Sirka_pedalu_polovina (mm)

polovi¢ni hodnota $itky Slapky pedalu

Tab.

6 - Pedal - tabulka parametrt
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2.3.2. Obalka ridice

Obr. 22 - Obalka tidice - ISO pohled

Obalka ridice je fiktivni objekt, ktery neni pfimo vyZadovan Zadnym
predpisem. Dava vSak dohromady poZadavky riznych predpisi (minimalni
vzdalenost sedaku od volantu, vzdalenost opéradla od volantu, vySka prostoru pro
ridice, rezerva pro naslap na pedal apod.) a jedna se o plochu, ktera vymezuje prostor,
do kterého nesmi zasahovat Zadny objekt (s jedinou vyjimkou, kterou jsou pedaly),
aby byla zaru€ena bezpecnost a pohodli ridice.

Zakladem 3D modelu je 11 bodt (B1 az B11), jejichZ x-ové a z-ové souradnice
lze ménit pomoci parametri ,B1x“, ,B1z", ,B2x", ,B2z“ atd. (viz tab. 7), pricemz y-ova
souradnice je vZdy shodna sy-ovou souradnici bodu S. Tyto body jsou propojeny
oblouky a useckami, které tak dohromady tvori zakladni profil obalky ridice. Tento
profil je posléze vytaZen do Sirky (ve sméru osy y) na kaZzdou stranu o hodnotu
odpovidajici parametru ,Sirka_polovina“. Bod S odpovida bodu R karoserie vozidla.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafri ,...\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,obalka_ridice.CATPart".
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Sirka_polovina

IS

B9 B10

Obr. 23 - Obélka ridi¢e - schéma

Nazev (jednotky) Popis

Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Eulerl (deg) precesni thel

Euler2 (deg) nutacni thel

Euler3 (deg) rotacni thel

Bnx (mm) x-ova souradnice bodu Bn vii¢cibodu S (n=1, 2, ..., 11)
Bnz (mm) z-ova soutadnice bodu Bn vii¢ibodu S (n=1, 2, ..., 11)
Sirka_ polovina (mm) polovi¢ni hodnota Sifky vytaZeni profilu obalky ridice

Tab. 7 - Obalka ridice - tabulka parametrt
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2.3.3. Prostor pro razeni

Obr. 24 - Prostor pro iazeni - ISO pohled

Prostor pro tazeni je fiktivni objekt, ktery je vyZadovan pro vozidla kategorii
N2 a N3. Doporucuje se vSak doplnit jej i pro ostatni kategorie dobrovolné. Tento
objekt je definovan v normé CSN 30 0734, ktera piedepisuje polomér oblouku, vy$ku
prostoru pro razeni a vzdalenost okraje od okraje sedaku.

Zakladem 3D modelu je profil na obr. 25 dole, jehoZ jeden okraj je usecka leZici
na ose y, druhy okraj je uUseCka definovand vzdalenosti od osy x (parametr
»Vzdalenost_R“) a posledni okraj je kruhovy oblouk se stredem v bodé S a polomérem
odpovidajicim parametru ,Polomer”. Profil leZi vroviné xy prochazejici bodem S.
Tento profil je poté vytaZzen ve sméru osy z o hodnotu odpovidajici parametru
»Vyska“. Bod S odpovida bodu R karoserie vozidla.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafi ,...\PRACRID15\Modely\CATIA" pod

nazvem ,prostor_pro_razeni.CATPart".
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Obr. 25 - Prostor pro razeni — schéma
Nazev (jednotky) Popis
Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy

Eulerl (deg)

precesni thel

Euler2 (deg)

nutaéni thel

Euler3 (deg)

rotacni uhel

Polomer (mm)

polomér oblouku prostoru pro razeni

Vzdalenost_R (mm)

vzdalenost prostoru pro razeni od bodu R

Vyska (mm)

vysSka prostoru pro razeni

Tab. 8 - Prostor pro razeni - tabulka parametra
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2.3.4. Sifka v loktech

Obr. 26 - Siika v loktech - ISO pohled

Sitka v loktech je dalsi fiktivni objekt, ktery je vyZadovan predpisy. Vymezuje
minimalni prostor pro lokty ridiCe, pricemz musi platit v celém rozsahu seriditelnosti
sedadla. Pokud bude sedadlo seriditelné podélné i vySkové, bude model vypadat jako
na obr. 26. Pokud bude sedadlo seriditelné pouze podélné, méla by Sitka v loktech byt
zobrazena jako 2D objekt. Zptisob, jakym je model vytvoien, vSak toto neumoziiuje, a
tudiZ musi mit model $ifky v loktech vzdy urc¢itou minimalni tloustku.

Zakladem 3D modelu jsou body B1, B2, B3 a B4, jejichz x-ové a z-ové
soufadnice je mozné ménit prostiednictvim parametri ,B1x“, ,B1z", ,B2x“, ,B2z“ atd.
(viz tab. 9), pricemZ y-ova souradnice je vZdy shodna s y-ovou souradnici bodu S. Tyto
body jsou propojeny useckami, které tak dohromady tvoii zdkladni profil modelu.
Tento profil je posléze vytaZen do Sifky (ve sméru osy y) na kaZdou stranu o hodnotu
odpovidajici parametru ,Sirka_polovina®“. Bod § je bod R karoserie vozidla.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafi ,...\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,sirka_v_loktech.CATPart"“.
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Obr. 27 - Siika v loktech - schéma
Nazev (jednotky) Popis
Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy

Eulerl (deg)

precesni thel

Euler2 (deg)

nutacni dhel

Euler3 (deg)

rotacni uhel

Bnx (mm)

x-ova souradnice bodu Bn viic¢i bodu S (n =1, 2, 3, 4)

Bnz (mm)

z-ova souradnice bodu Bn viic¢i bodu S (n =1, 2, 3, 4)

Sirka_polovina (mm)

polovi¢ni hodnota $ifky vytaZeni profilu

Tab. 9 - Sitka v loktech - tabulka parametri
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2.3.5. Vyhledy

Obr. 28 - Vyhledy - ISO pohled

Plochami vyhledi se zabyva zkuSebni metodika Ustavu pro vyzkum
motorovych vozidel. V metodice jsou definovany zplisoby méreni pro dvé zakladni
kategorie vozidel. Prvni jsou vozidla kategorii M1, N1, jejichZ celkova hmotnost
nepresahuje 2 tuny, druhou jsou vozidla kategorii M2, M3 a N, jejichZz celkova
hmotnost je vyssi neZ 2 tuny. V metodice jsou pro prvni ptipad definovany body P, V1
a V2 (pro druhy pripad jsou navic definovany jeSté body V3 a V4) pomoci systému
korekci zavislych na uhlu sklonu opéradla a posuvu sedadla.

Obé varianty je mozné obsahnout jednim 3D modelem, jelikoZ pokud pro body
V3 a V4 zvolime stejné y-ové soutadnice jako maji body V1 a V2 (taktéz stejné x-ové
souradnice a rozumné zvolime z-ové souradnice, tzn. mezi body V1 a V2), dostaneme
poZadované plochy pro prvni kategorii vozidel. Kromé téchto bodi model dale
obsahuje body 4, B a C, které definuji tzv. ,anténku vyhledi“, ktera vznikne spojenim
téchto bodtl useckami. Vyhledy se skladdaji ze vztazné plochy A (na obr. 28 ¢ervend) a
ze vztazné plochy B (na obr. 28 oranZovd). Jak je patrné, vztazna plocha A se ve
skutecnosti sklada ze 4 ploch, které jsou definovany prostrednictvim usecek
vychazejicich zboda V1, V2, V3, V4 svirajicich uhly definované v metodice
s prisluSnymi rovinami (viz obr. 29). Vztazna plocha B se ve skutecnosti taktéz sklada
ze 4 ploch, pricemz levd, horni a dolni plocha jsou definovany obdobné jako v pripadé
vztazné plochy A. Prava plocha je vSak definovana jako symetricka s levou plochou.
ProtoZe ale v pocatecnich fazich navrhu nemusi byt jednoznacné urena rovina
symetrie vozidla, jsou v 3D modelu pro vztaznou plochu B definovany pouze 3 plochy,
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pricemz je moZné pomoci parametru ,Sirka_plochy_B“ ménit Sifku horni a dolni

plochy. Celou vztaZnou plochu B je posléze mozné ziskat v piipadé pravolevé

konstrukce vozidla pti ozrcadleni ploch vyhledi podle roviny symetrie vozidla.
Soubor 3D modelu se nachazi v adresafri ,...\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,vyhledy.CATPart".
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Obr. 29 - Vyhledy - schéma
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Nazev (jednotky)

Popis

Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova soutadnice bodu S viici souf. systému podsestavy

Euler1 (deg)

precesni thel

Euler2 (deg)

nutacni dhel

Euler3 (deg)

rotacni thel

Delka (mm)

délka ploch vyhledti

Sirka_plochy_B (mm)

sirka vytazeni plochy B od bodu S proti sméru osy y

ALFA1 (deg)

uhel, ktery svira horni ohraniceni plochy A s rovinou xy

ALFA2 (deg)

uhel, ktery svira dolni ohraniceni plochy A s rovinou xy

ALFA3 (deg)

uhel, ktery svira levé ohraniceni plochy A s rovinou zx

ALFA4 (deg)

uhel, ktery svira pravé ohraniceni plochy A s rovinou zx

BETA1 (deg)

uhel, ktery svira horni ohranic¢eni plochy B s rovinou xy

BETA2 (deg)

uhel, ktery svira dolni ohraniceni plochy B s rovinou xy

BETA3 (deg)

uhel, ktery svira levé ohraniceni plochy B s rovinou zx

Ax (mm) x-ova souradnice bodu A vii¢i bodu S
Ay (mm) y-ova souradnice bodu A vii¢i bodu S
Az (mm) z-ova soutadnice bodu A vici bodu S
Bx (mm) x-ova souradnice bodu B vici bodu S
By (mm) y-ova soufadnice bodu B viici bodu S
Bz (mm) z-ova soutadnice bodu B vii¢i bodu S
Cx (mm) x-ova souradnice bodu C vii¢i bodu S
Cy (mm) y-ova soufadnice bodu C vii¢i bodu S
Cz (mm) z-ova souradnice bodu C viici bodu S
Px (mm) x-ova souradnice bodu P vii¢i bodu S
Py (mm) y-ova souradnice bodu P vii¢i bodu S
Pz (mm) z-ova soutadnice bodu P vii¢i bodu S
Vnx (mm) x-ova souradnice bodu Vn vici bodu S (n =1, 2, 3, 4, 34)
Vny (mm) y-ova souradnice bodu Vn viic¢i bodu S (n =1, 2, 3, 4, 34)
Vnz (mm) z-ova souradnice bodu Vn viic¢i bodu S (n =1, 2, 3, 4, 34)

Tab. 10 - Vyhledy - tabulka parametri
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2.3.6. Volant

Obr. 30 - Volant - ISO pohled

Model volantu je skutecny objekt, ktery kromé samotného volantu
reprezentuje také Kryci plochu vénce volantu. Jedna se o fiktivni plochu, jejiz rez je
pllkruZnice soustiedna s fezem vénce volantu a ktera je vii¢i roviné zx vytaZena o
uhel 90° na obé strany. Tato plocha ohranicuje oblast, do které by nemél zasahovat
zadny objekt, aby byl zajistén dostatek mista pro bezproblémové drzeni volantu. Lze
ménit jeji polomér prostiednictvim parametru ,Polomer_kryci_plochy“. Vénec
volantu je reprezentovan télesem, které vznikne tazZenim kruhového profilu po
eliptické draze. Stred této elipsy lezi vbodé O. Primér kruhového profilu (tedy
tloustku vénce volantu) je mozZné ménit prostrednictvim parametru
»Tloustka_vence“. Rozméry volantu Ize ménit prostrednictvim parametri
,Prumer_horizontalni“ a ,Prumer_vertikalni“, které odpovidaji délkdm horizontalni a
vertikalni osy elipsy. Dale je moZné posouvat stied elipsy O (tedy i stfed volantu) ve
vSech osach, pricemz souradnice bodu O jsou méreny k bodu §, ktery odpovida bodu
R karoserie vozidla. Poslednim uzivatelsky ménitelnym parametrem je sklon roviny,
ve které lezi elipsa, viici roviné yz.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafri ,...\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,volant.CATPart"“.
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Obr. 31 - Volant - schéma
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Nazev (jednotky)

Popis

x-ova soutradnice bodu S viic¢i souf. systému

% (mm) podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viidi souf. systému
podsestavy
z-ova soutadnice bodu S viici souf. systému
Sz (mm)

podsestavy

Euler1 (deg)

precesni uhel

Euler2 (deg)

nutac¢ni thel

Euler3 (deg)

rotacéni thel

Ox (mm) x-ova souradnice bodu O viici bodu S
Oy (mm) y-ova souradnice bodu O vii¢i bodu S
Oz (mm) z-ova souradnice bodu O viici bodu §

Prumer_horizontalni (mm)

délka horizontalni osy vnéjsi elipsy volantu

Prumer_vertikalni (mm)

délka vertikalni osy vnéjsi elipsy volantu

Polomer_kryci_plochy (mm)

polomeér kryci plochy volantu

Tloustka_vence (mm)

tloustka vénce volantu

Sklon (deg)

sklon volantu viici roviné yz

Tab. 11 - Volant - tabulka parametri

2.3.7. Predni okno

Obr. 32 - Pfedni okno - ISO pohled
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Model predniho okna je reprezentovan valcovou plochou se sklonénou osou,
ktera je ze vSech stran sefiznuta rovinami. Roviny definujici horni a dolni ohraniceni
jsou rovnobézné srovinou xy a vzdjemné vzdaleny o hodnotu parametru ,Vyska®“
pricemZ poloha obou rovin je dana souradnicemi bodu U, ktery leZi na valcové ploSe a
definuje horni hranu okna. Roviny definujici bo¢ni ohraniceni jsou rovnobézné

7

srovinou zx a vzajemné vzdaleny o hodnotu parametru ,Sirka“ pricemz bod U lezi
presné v poloviné Sirky okna. Polomér valcové plochy lze ménit prostrednictvim
parametru ,,Polomer” a sklon osy (ktera vzdy lezi v roviné zx) vici roviné xy lze ménit
prostirednictvim parametru ,Sklon“.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafri ,..\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod
nazvem ,predni_okno.CATPart"“.

U:-:_ Sirka
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Obr. 33 - Predni okno - schéma
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Nazev (jednotky)

Popis

Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova soutadnice bodu S viici souf. systému podsestavy

Euler1 (deg)

precesni thel

Euler2 (deg)

nutacni dhel

Euler3 (deg)

rotacni thel

Ux (mm) x-ova souradnice bodu U viici bodu S
Uy (mm) y-ova souradnice bodu U vici bodu S
Uz (mm) z-ova souradnice bodu U viici bodu S

Polomer (mm)

polomér zakriveni predniho okna

Sklon (mm) sklon predniho okna
Sirka (mm) sirka predniho okna
Vyska (mm) vyska piredniho okna

Tab. 12 - Predni okno - tabulka parametri
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2.3.8. Operacni dosahy

Obr. 34 - Operacni dosahy - ISO pohled

Plochy operacnich dosahd jsou plochy, pred kterymi musi byt umistény
vSechny dilezité ovladace. Operacnimi dosahy se zabyva norma ONA 30 0731.
Celkem se jedna o 14 typi ploch. Vybér konkrétni plochy pro dané pracovisté ridice
se provadi pomoci veli¢iny zvané faktor G. Velikost faktoru G pro vozidlo se urci
dosazenim zakladnich rozméri a thla pracovisté ridice do rovnice uvedené v norme.
V norme je pro kazdou plochu (fakticky se vZdy jedna o dvé plochy - pravou a levou)
uvedena tabulka se souradnicemi jednotlivych bod{, které tvori rastr dané plochy. Jak
jiz bylo zminéno, jedna se celkem o 14 typi ploch a tyto plochy je mozné rozdélit do
dvou zakladnich skupin (pro potifeby pojmenovani modeld jsou skupiny oznaceny
jako typ A a typ B), které se lisi poCtem bodii definujicich rastr. Plochy typu A jsou
definovany celkem 192 body (108 bodi pro pravou plochu a 84 bodd pro levou
plochu), plochy typu B jsou definovany celkem 190 body (106 bodi pro pravou
plochu a 84 bodt pro levou plochu).

Této skutecnosti musi byt prizplsoben i 3D model. ProtoZe neni mozné

vSechny varianty pokryt pouze jednim modelem, musely byt vytvoreny modely dva.
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Program ,RIDIC (viz kapitola 3.5) na zakladé vypoctu faktoru G urdci, jestli ma byt
vloZena plocha typu A, nebo plocha typu B a dle toho vygeneruje ptislusné tabulky

tak, aby pri generovani sestavy pracovisté ridice byl vloZen spravny model.

pravd plocha levd plocha

Oy |
.
o
el

Obr. 35 - Operacni dosahy typ A - schéma

Na obr. 35 je znadzornéna obdlka operacnich dosahi typu A skladajici se z levé
(ve sméru osy y) a pravé (proti sméru osy y) plochy. Jak uZ bylo zminéno, zakladem
plochy je 192 bodd, které jsou propojeny krivkami typu ,spline”. Tim vzniknou pole,

ktera jsou poté vyplnéna plochou. Body jsou pojmenovany P1, P2, ..., P192, pricemZ
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body P1 az P108 definuji pravou plochu a jejich rozmisténi v rastru je znazornéno
vtab. 13. V tab. 14 je zndzornéno rozmisténi bodd P109, P110, ..., P192 v rastru levé
plochy. Souradnice téchto bodii jsou méreny vici bodu O, ktery reprezentuje
vzdalenost vztazné roviny definovanou v normé. Polohu bodu O je moZné ménit
prostiednictvim parametra ,0x“, ,0y“ a ,0z“, které odpovidaji souradnicim bodu O
vlci bodu S. Bod S odpovida bodu R karoserie vozidla.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafri ,...\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,operacni_dosahy_typA.CATPart".

P8 P7 P6 P5 P4 P3 P2 P1
P16 P15 P14 P13 P12 P11 P10 P9
P25 P24 P23 P22 P21 P20 P19 P18 P17
P34 P33 P32 P31 P30 P29 P28 P27 P26
P43 P42 P41 P40 P39 P38 P37 P36 P35
P52 P51 P50 P49 P48 P47 P46 P45 P44
P61 P60 P59 P58 P57 P56 P55 P54 P53
P70 P69 P68 P67 P66 P65 P64 P63 P62
P79 P78 P77 P76 P75 P74 P73 P72 P71
P88 P87 P86 P85 P84 P83 P82 P81 P80
P95 P94 P93 P92 P91 P90 P89
P102 P101 P100 P99 P98 P97 P96
P108 P107 P106 P105 P104 P103
Tab. 13 — Operacni dosahy typ A - prava plocha - tabulka rozmisténi bod
P109 P110 P111 P112 P113 P114 P115
P116 P117 P118 P119 P120 P121 P122
P123 P124 P125 P126 P127 P128 P129
P130 P131 P132 P133 P134 P135 P136
P137 P138 P139 P140 P141 P142 P143
P144 P145 P146 P147 P148 P149 P150
P151 P152 P153 P154 P155 P156 P157
P158 P159 P160 P161 P162 P163 P164
P165 P166 P167 P168 P169 P170 P171
P172 P173 P174 P175 P176 P177 P178
P179 P180 P181 P182 P183
P184 P185 P186 P187 P188
P189 P190 P191 P192

Tab. 14 - Operacni dosahy typ A - leva plocha - tabulka rozmisténi bodt
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pravd plocha levad plocha

Obr. 36 - Operacni dosahy typ B - schéma

Na obr. 36 je znazornéna obdlka operacnich dosaht typu B skladajici se z levé
(ve sméru osy y) a pravé (proti sméru osy y) plochy. Jak uZ bylo zmineno, zakladem
plochy je 190 bodd, které jsou propojeny krivkami typu ,spline“. Tim vzniknou pole,
ktera jsou poté vyplnéna plochou. Body jsou pojmenovany P1, P2, ..., P190, pricemZ
body P1 aZz P106 definuji pravou plochu a jejich rozmisténi v rastru je znazornéno
v tab. 15. V tab. 16 je znazornéno rozmisténi bodt P107, P108, ..., P190 v rastru levé

plochy. Souradnice téchto bodd jsou méreny vici bodu O, ktery reprezentuje
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vzdalenost vztazné roviny definovanou v normé. Polohu bodu O je moZné meénit

prostrednictvim parametrt ,0x" ,0y“ a , 0z které odpovidaji souradnicim bodu O

vici bodu S. Bod S odpovida bodu R karoserie vozidla.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafri ,...\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,operacni_dosahy_typB.CATPart".

P8 P7 P6 P5 P4 P3 P2 P1
P16 P15 P14 P13 P12 P11 P10 P9
P25 P24 P23 P22 P21 P20 P19 P18 P17
P34 P33 P32 P31 P30 P29 P28 P27 P26
P43 P42 P41 P40 P39 P38 P37 P36 P35
P52 P51 P50 P49 P48 P47 P46 P45 P44
P61 P60 P59 P58 P57 P56 P55 P54 P53
P70 P69 P68 P67 P66 P65 P64 P63 P62
P79 P78 P77 P76 P75 P74 P73 P72 P71
P88 P87 P86 P85 P84 P83 P82 P81 P80
P95 P94 P93 P92 P91 P90 P89
P101 P100 P99 P98 P97 P96
P106 P105 P104 P103 P102
Tab. 15 - Operacni dosahy typ B - prava plocha - tabulka rozmisténi bodi
P107 P108 P109 P110 P111 P112 P113
P114 P115 P116 P117 P118 P119 P120
P121 P122 P123 P124 P125 P126 P127
P128 P129 P130 P131 P132 P133 P134
P135 P136 P137 P138 P139 P140 P141
P142 P143 P144 P145 P146 P147 P148
P149 P150 P151 P152 P153 P154 P155
P156 P157 P158 P159 P160 P161 P162
P163 P164 P165 P166 P167 P168 P169
P170 P171 P172 P173 P174 P175 P176
P177 P178 P179 P180 P181
P182 P183 P184 P185 P186
P187 P188 P189 P190

Tab. 16 - Operacni dosahy typ B - leva plocha - tabulka rozmisténi bodt
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Nazev (jednotky)

Popis

Sx (mm) x-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému podsestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S vii¢i souf. systému podsestavy
Sz (mm) z-ova soutadnice bodu S viici souf. systému podsestavy

Euler1 (deg)

precesni thel

Euler2 (deg)

nutacni dhel

Euler3 (deg)

rotacni thel

0x (mm) x-ova souradnice bodu O vii¢i bodu S

Oy (mm) y-ova souradnice bodu O viici bodu S

0z (mm) z-ova souradnice bodu O vic¢i bodu S

Pnx (mm) x-ova souradnice bodu Pn vii¢ibodu O (n=1, 2, .., 192
protypA,n=1,2,..,190 pro typ B)

Pny (mm) y-ova souradnice bodu Pn vici bodu 0 (n=1, 2, ..., 192

y protypA,n=1,2,..,190 pro typ B)

z-ova soutadnice bodu Pn vic¢ibodu O (n=1, 2, .., 192

Pnz (mm)

protypA,n=1,2,..190 pro typ B)

Tab. 17 - Operacni dosahy - tabulka parametri
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2.4.Souradnicové systémy
Dilezitymi prvky v celkové sestavé jsou také modely, které slouzi pouze jako
souradnicové systémy. Existuji dva typy modeld, a sice souradnicovy systém sestavy a
soufadnicovy systém podsestavy. V této kapitole je popsana filosofie, sjakou jsou

tvoreny a zpulsob, jakym jsou vyuZivany pri generovani sestavy.

2.4.1. Souradnicovy systém sestavy

XYabs

Obr. 37 - Soutadnicovy systém sestavy - ISO pohled

Souradnicovy systém sestavy je prazdny model, ktery obsahuje pouze
absolutni soutfadnicovy systém, ktery se vytvari automaticky pro kazdy novy soubor
typu ,Part“. Tento absolutni souradnicovy systém je definovan rovinami, které jsou
na obr. 37 oznaceny jako ,Xyabs“, ,JZabs“ @ ,ZXabs‘. Tyto roviny jsou pri generovani
sestavy vyuZzivany pro zavazbeni souiadnicovych systému jednotlivych podsestav.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresafi ,..\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,souradnicovy_system_sestava.CATPart".
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2.4.2. Souradnicovy systém podsestavy

ZX abs

XYabs
XY

Obr. 38 - Soutadnicovy systém podsestavy — ISO pohled

Souradnicovy systém podsestavy je model, Kktery kromé absolutniho
souradnicového systému (ktery se vytvari automaticky pro kazdy novy soubor typu
JPart” a je definovan rovinami na obr. 38 oznaCenymi jako ,XVabs”, ,)Zabs"“ Q ,ZXabs")
obsahuje navic jesté jeden soutfadnicovy systém, ktery je definovan pocatkem (bod S)
arovinami ,XY*, ,YZ, ,ZX"“. Poc¢atek tohoto vloZeného souradnicového systému je tedy
mozné posouvat (zménou parametrt ,Sx“, ,Sy*, ,Sz“) a souradnicovy systém je také
mozné nataCet podle Eulerovych uhli (zménou parametrd ,Eulerl, ,Euler2“,
,Euler3“) a tim je moZné docilit libovolné prostorové transformace podsestavy
v sestavé. VloZeny souradnicovy systém tedy ve skutecnosti slouZzi jako souradnicovy
systém podsestavy (k rovinam ,XY*, ,YZ, ,ZX“ se posléze vazbi modely vkladané do
podsestavy), pricemZ absolutni soufadnicovy systém prakticky slouzi pouze
k zavazbeni modelu souradnicového systému podsestavy k modelu souiadnicového
systému sestavy.

Soubor 3D modelu se nachazi v adresari ,...\PRACRID15\Modely\CATIA“ pod

nazvem ,souradnicovy_system_podsestava.CATPart".

Nazev (jednotky) Popis

Sx (mm) x-ova souradnice bodu S viii souf. systému sestavy
Sy (mm) y-ova souradnice bodu S viici souf. systému sestavy
Sz (mm) z-ova souradnice bodu S vii¢i sout. systému sestavy
Euler1 (deg) precesni thel

Euler2 (deg) nutacni dhel

Euler3 (deg) rotacni uhel

Tab. 18 - Souradnicovy systém podsestavy - tabulka parametra
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3. Automatizace

Za ucelem automatizace celého procesu generovani pracovisté ridice bylo v
programu CATIA vytvoreno makro vjazyce Visual Basic. Jedna se v podstaté o
univerzalni nastroj, ktery umoZiiuje generovani sestav a podsestav, pricemzZ jeho
vyuzitelnost neni omezena jen na generovani sestavy pracovisté ridiCe, nybrz lze

generovat obecné sestavy pri dodrZeni pravidel, ktera jsou v této kapitole popsana.

Sestava

Podsestaval| |Podsestava2

—  Modell —  Modell —

—  Model2 —  Model2 —

Obr. 39 - Sestava - hierarchie

Na obr. 39 je znazornéna hierarchie, se kterou makro pracuje. Celkova sestava
(soubor typu ,Product”) obsahuje libovolny pocet podsestav (taktéZ soubory typu
»Product”), které obsahuji libovolny pocet modelt (soubory typu ,Part“). Vkladat do
podsestav dals$i podsestavy makro neumoZiiuje, vSechny podsestavy jsou na stejné

arovni.

3.1.Prace s makrem
Soubor s makrem je k dispozici na CD, které je priloZeno k této praci v adresari
»--\PRACRID15\Modely\CATmakra\PRACRID.catvba“. Prvné je potfeba makro
zkopirovat na pevny disk do libovolného adresare dle preferenci uZivatele. Pfi prvnim
pouziti je potieba v programu CATIA zadat cestu k makru. To Ize provést pres funkci
»Tools“ -=> Macro“ -> ,Macros...,“. Poté se zobrazi okno podobné tomu na obr. 40, ve
kterém uZ je cesta k makru spravné zvolena. V tomto piipadé se jedna o vychozi

adresar ,C:\PRACRID15\Modely\CATmakra“.
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-,
Macros m

Current macreo library or document:

&¢ C\PRACRID15\Modely\CATmakra'\PRACRID.catvba » Macro libraries... I
Available macros:

Marne Language Run

PRACRID1S MSVEA Edit...

Create...

Rename...
Delete
Select...

hEfiscate..,

Obr. 40 - Makro - spousténi

Adresar lze vybrat pres polozku ,Macro libraries...“, po jejimZ zvoleni se nam
zobrazi okno podobné tomu na obr. 41. Zde je nutné jako typ knihovny (,Library
type“) zvolit ,VBA projects” a poté pres polozku ,Add existing library...“ zadat cestu
do adresare, kam bylo makro nahrano. Tim je vSe potiebné nastaveno a dale staci
makro spoustét vybérem modulu ,PRACRID15“ a piikazem ,Run“ v okné na obr. 40.

Prikazem ,Edit..“ je mozné makro v piipadé potfeby upravovat. Pokud
napriklad nebudeme chtit uZivat cestu do adresare ,PRACRID15“, kterd je ve
vychozim stavu nastavena na ,C:\PRACRID15“ je potieba cestu v makru upravit.

Konkrétné je tfeba zménit hodnotu proménné ,cesta_PRACRID".

P
Macro libraries m

Library type:
% VBA projects -
Current libraries:

CAPRACRIDL Y \Modely CATmakra\PRACRID.catvba Agld existing library...

Create new library...

Remove selected library

Obr. 41 - Makro - definovani cesty
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3.2. Algoritmus

Spusténi makra

Vytvoreni nové sestavy

b. Naéteni dat z tabulky
"seznam_modelu.xls"

c.| VloZeni soufadnicového
systému podsestavy

Cyklus pro kazdou
instanci daného typu
modelu

i.| Otevieni vzorového

modelu

Nacteni dat z tabulky

prislusici danému
modelu

iii. e
UloZeni modelu

V.| VloZeni modelu do

prislusné podsestavy

UloZeni podsestavy

f.| VloZeni podsestavy do
sestavy

1)
Vytvoreni nové sestavy
2)| Natteni dat z tabulky
"seznam_podsestav.x|s"
3) | Viozeni soufadnicového
systému sestavy
4) Cyklus pro kazdou
polozku z tabulky
"seznam_podsestav.xls"
] a.
d.
e.
3) UloZeni sestavy

Obr. 42 - Makro - algoritmus
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1)

2)

3)

4)

Vytvoreni nové sestavy

V programu CATIA se vytvori nova sestava (soubor typu ,Product”) pod
generickym nazvem. Nasledné je tento genericky nazev zménén na ,sestava“

(presné receno je zménéna polozka ,Part Number” ve vlastnostech sestavy).

Nacteni dat z tabulky ,,seznam_podsestav.xls“

Déle je vsestavé zkroku 1 vytvorena horizontalni ,Design Table“ s nazvem
,Seznam_podsestav”, ktera je poté propojena s tabulkou ,seznam_podsestav.xls®,
ktera se nachdazi v adresari ,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava“. Pocet

radka této tabulky je poté uloZen do proménné jako pocet podsestav.

VlozZeni souradnicového systému sestavy

Nyni se otevie vzorovy model soutfadnicového systému sestavy
,souradnicovy_system_sestava.CATPart,  ktery je  umistén v adresari
»--\PRACRID15\Modely\CATIA“. Tento model je poté prejmenovan (zména
polozky ,Part Number“ ve vlastnostech) na ,SS_sestava“ a uloZen do adresare
»-\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava“ pod nazvem ,SS_sestava.CATPart".
Poté se tento soubor zavie a vlozi se do sestavy vytvorené vkroku 1.
Soutadnicovy systém je posléze v sestavé zavazben pevnou vazbou typu ,Fix

Component”.

Cyklus pro kaZdou polozku z tabulky ,seznam_podsestav.xls“

a. Vytvoreni nové sestavy
Vytvori se nova sestava (soubor typu ,Product”) pod generickym nazvem.
Tento genericky nazev je nasledné zménén tak, aby odpovidal nazvu na
prislusném fradku vtabulce ,seznam_podsestav.xls“ (zména polozky

»Part Number* ve vlastnostech). Tento nazev je také uloZen do proménné.

b. Nacteni dat z tabulky ,seznam_modelu.xls*

s y . . Alni , Desi « o
Déle je v sestavé z kroku 4a vytvorena horizontalni ,Design Table“ s ndzvem
,seznam_modelu“, kterd je poté propojena s tabulkou ,seznam_modelu.xls",

vadresati  ,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava\[ndzev podsestavy]“.
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Pocet typli modelti, ktery odpovida poctu radka tabulky ,seznam_modelu.xls”,

je poté nacten do proménné.

c. VloZeni souradnicového systému podsestavy, nacteni dat z tabulky

»poloha.xls“

Nyni se otevie vzorovy model soufadnicového systému podsestavy
,souradnicovy_system_podsestava.CATPart“, Kktery je umistén v adresari
»--\PRACRID15\Modely\CATIA“. Tento model je poté prejmenovan (zmeéna
polozky ,Part Number“ ve vlastnostech) na ,SS_[ndzev podsestavy]“. Ddle je
vtomto modelu vytvofena horizontalni ,Design Table“, s ndzvem ,poloha“,
ktera je poté propojena stabulkou ,polohaxls“ umisténou v adresari
»-\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava\[ndzev podsestavy]“. Hodnoty
parametri ztéto tabulky jsou poté prifazeny k parametrim v 3D modelu.
Model souradnicového systému je posléze uloZen do adresare prislusné
podsestavy ,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava\[ndzev podsestavy]“
pod nazvem ,SS_[ndzev podsestavy].CATPart“. Poté se tento soubor zavie a
vloZi se do prislusné podsestavy vytvorené v kroku 4a. Soutradnicovy systém je

posléze v podsestavé zavazben pevnou vazbou typu , Fix Component®.

d. Cyklus pro kazdou polozku z tabulky ,,seznam_modelu.xls“
i. Nacteni nazvu a poctu instanci modelu
Nyni dojde k nacteni ndzvu typu modelu do proménné, do dalsi proménné se

pak nacte pocet instanci daného typu modelu.

ii. Cyklus pro kazdou instanci daného typu modelu
1. Otevieni vzorového modelu
Otevre se vzorovy model daného typu ,[ndzev modelu].CATPart” umistény
v adresari ,..\PRACRID15\Modely\CATIA®, kde [ndzev modelu] odpovida
nazvu vproménné zkroku 4di. Model je poté prejmenovan (zména
JPart Number“) na ,[ndzev modelu][pocet]_([ndzev podsestavy])“, kde
[pocet] odpovidda hodnoté v proménné z kroku 4di, priCemZ znaci, o

kolikatou instanci daného typu modelu se jedna. Nazev podsestavy je do
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nazvu modelu pridavan, jelikoz kazdy model v celé sestavé musi mit

unikatni nazev (,,Part Number*).

2. Nacteni dat z tabulky prislusici danému modelu

Déle je vmodelu vytvorena horizontidlni ,Design Table“ snazvem
»[ndzev modelu][pocet], kterd je poté propojena s tabulkou
,[ndzev modelu][pocet].xls", ktera je umisténa v adresari
»--\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava\[ndzev podsestavy]“. Hodnoty

parametri z této tabulky jsou poté ptifazeny k parametriim v 3D modelu.

3. UloZeni modelu
Poté probéhne ,Update” celého modelu, ktery model prepocita podle
novych hodnot parametri. Nasledné je model ulozen pod nazvem
»[ndzev modelu][pocet]_([ndzev podsestavy]).CATPart“ do adresare
»\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava\[ndzev podsestavy]“. Poté se

model zavre.

4. VloZeni modelu do prislusné podsestavy

Dale je model vloZen do prislusné podsestavy vytvorené v kroku 4a.
Nakonec je model zavazben vazbami typu ,Coincidence” mezi rovinami xy,
yz, zx absolutniho souradnicového systému modelu a rovinami XY, YZ, ZX

souradnicového systému podsestavy (viz kapitola 2.4.2).

e. UloZeni podsestavy

Poté, co jsou do podsestavy vloZeny veSkeré pozZadované modely, dojde
k uloZeni samotné podsestavy pod nazvem ,[ndzev podsestavy].CATProduct” do

adresare ,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava\[ndzev podsestavy]“.

f. VloZeni podsestavy do sestavy

Déale je podsestava vloZena do sestavy z kroku 1 a zavazbena vazbami typu

,Coincidence“ mezi rovinami xy, yz, zx absolutniho soufadnicového systému
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podsestavy (viz krok 4c) a rovinami xy, yz, zx absolutniho souradnicového

systému sestavy (viz krok 3).

5) UloZeni sestavy

Jako posledni krok je uloZena sestava vytvorena vKkroku 1 pod nazvem
,sestava.CATProduct” do adresare ,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava®“.

Tim je generovani celé sestavy dokonceno.

3.3. Popis tabulek
Aby makro po spusténi spravné provedlo poZadované ukony, je potieba
presné dodrZet urcita pravidla pro tvorbu defini¢nich tabulek. Zakladni omezeni je, Ze
se musi jednat o soubory s priponou ,*xIs“. Dale je potieba dodrzet spravnou
adresarovou strukturu a v neposledni radé také strukturu samotnych tabulek. Popisu

tabulek je vénovana tato podkapitola.

Tabulka ,seznam_podsestav*

Tato tabulka slouzi kdefinovani poctu a nazvi jednotlivych podsestav.
Tabulka se sklada ze 2 sloupcti, pricemz prvni sloupec znaci, o jakou podsestavu se
jedna (obsahuje tedy naprtiklad hodnoty ,podsestaval” az ,podsestavan®, kde n znaci
celkovy pocet podsestav) a ma pouze informativni charakter, jeho hodnota neni
makrem nijak zpracovavana. Dilezitéjsi jsou hodnoty ve druhém sloupci, které piimo
urcuji, jak budou nové vytvorené podsestavy v programu CATIA pojmenovany. Dale
jsou tyto nazvy potieba pro definici cesty k jednotlivym adresaiiim podsestav, a tudiz
se musi presné shodovat s nazvy téchto adresari. PoCet podsestav, které se musi
vytvorit, je dan poctem Fadkil tabulky. Tato tabulka musi byt pod presnym nazvem
»Sseznam_podsestav.xls“ umisténa primo \% adresari
»-\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava“.

V tab. 19 je uveden priklad struktury tabulky, pricemz prvni tri radky slouZzi
k pojmenovani podsestav 10%, 50% a 95% figuriny, cCtvrty radek slouzi
k pojmenovani podsestavy pedali a paty radek slouzi k pojmenovani bloki
pracovisté ridiCe. Tyto nazvy mohou byt voleny libovolné dle preferenci uZivatele,

musi vSak spliiovat obecné poZadavky na pojmenovavani souborii v programu CATIA.
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podsestaval 3DHPM_10exp
podsestava2 3DHPM_50exp
podsestava3 3DHPM_95exp
podsestava4 3pedalyExp
podsestava5 blokyPRRI

Tab. 19 - seznam_podsestav - ptiklad struktury

Tabulka ,seznam_modelu“

Tato tabulka slouzi k definovani jednotlivych typl modelli, které v dané
podsestavé chceme mit a poctu instanci tohoto typu modelu v podsestavé celkem.
Tabulka se sklada ze 2 sloupct, pificemz prvni sloupec musi obsahovat nazvy typi
modelti, které v podsestavé chceme mit. Tyto nazvy se tedy musi piresné shodovat s
nazvy vzorovych modelt ve sloZce ,..\PRACRID15\Modely\CATIA“. Druhy sloupec
pak musi obsahovat ¢isla vyjadrujici pocet instanci daného typu modelu. Tato tabulka
musi byt pod presnym nazvem ,seznam_modelu.xls“ umisténa v kazdém adresari
kazdé podsestavy, tedy napriklad v navaznosti na predchozi ptiklady nazvi
podsestav: ,...\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava \3DHPM_10exp“ apod.

V tab. 20 je uveden pftiklad struktury tabulky pro figurinu skladajici se
z panelu sedaci ¢asti, panelu zad, kolenni tyce, levé nohy (bérec + leva bota) a pravé
nohy (bérec + prava bota). Fakt, Ze podsestava obsahuje vicekrat stejny typ modelu (v
tomto pripadé bérec) neznamenda, Ze vSechny instance tohoto modelu musi byt
totozné zhlediska rozmérli. Kazda instance je totiz po prirazeni parametri

z prislusné tabulky uloZena samostatné pod jedine¢nym nazvem.

panel_sedaci_casti

panel_zad

kolenni_tyc

berec

bota_leva

[SE ISE I NCR QU U RSN

bota_prava

Tab. 20 - Seznam modeli - priklad struktury
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Tabulka ,,poloha“

Tato tabulka slouZi k ur€eni transformaci podsestavy v prostoru. Tabulka se
sklada ze 2 sloupcti a 6 radki, pricemz prvni sloupec obsahuje nazvy transformacnich
parametrl (shodné jako u jednotlivych modelt se jedna o parametry ,Sx“ ,Sy*, ,Sz"
»Eulerl®, ,Euler2“ ,Euler3“) vcetné jednotek (v zavorce a oddélenych mezerou). Tato
tabulka musi byt stejné jako tabulka ,seznam_modelu.xls“ umisténa pod nazvem
,polohaxls“ v kazdém adresari kazdé podsestavy, tedy napriklad v navaznosti na
predchozi ptiklady nazvl podsestav: ,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava
\3DHPM_10exp*“ apod.

V tab. 21 je uvedena struktura tabulky ,poloha.xls ktera je z hlediska nazvi

parametrd pro vSechny podsestavy stejna. Na potadi parametri nezalezi.

Sx (mm) hodnota
Sy (mm) hodnota
Sz (mm) hodnota
Eulerl (deg) hodnota
Euler2 (deg) hodnota
Euler3 (deg) hodnota

Tab. 21 - Poloha - struktura

Tabulky jednotlivych modeltu

Ke kazdému modelu, ktery chceme v podsestavé mit, musi existovat vlastni
tabulka, kterd musi obsahovat presné nazvy uzivatelsky ménitelnych parametri
odpovidajici ndzvim parametrt v samotnych 3D modelech. Pro jiz vytvorené a v této
praci popsané modely se jedna vZdy o parametry uvedené v tabulkiach parametri
v kapitole 2. Tyto ndzvy musi byt obsaZeny v prvnim sloupci. DlleZité je opét zminit,
Ze za nazvem parametru musi byt vZdy uvedeny i jednotky (v zavorce a oddélené
mezerou). Druhy sloupec pak musi obsahovat samotné hodnoty parametrt. Kazda
instance kazdého typu modelu tedy musi mit prifazenu svou vlastni tabulku, ktera
bude v minimalnim pripadé obsahovat 6 transformacnich parametri (pro modely,
které nijak neméni rozméry a je nutné pouze definovat jejich polohu), pripadné dalsi
parametry specifické pro dany typ modelu. Na poradi parametrt v tabulce nezaleZi.

Nazev tabulky se musi sklddat z presného nazvu typu modelu a ¢isla znaciciho,
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o kterou instanci se jedna. Na zminovaném prikladu sestavy figuriny by se tedy
jednalo o tabulky stémito nazvy: ,panel_sedaci_castil.xls“, ,panel_zadl.xls“
,kolenni_tyc1.xls“ ,berecl.xls”, ,berec2.xls“, ,bota_leval.xls, ,bota_praval.xls“. Tyto
tabulky musi byt umistény stejné jako tabulka ,seznam_modelu.xls“ ve sloZce dané
podsestavy, napriklad: ,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava\3DHPM_10exp“
apod.

V tab. 22 je uveden priklad struktury pro model typu ,berec”. Prvni sloupec
tedy obsahuje 6 transformacnich parametrt, jejichZ nazvy jsou shodné pro vSechny
modely a navic jeSté obsahuje parametr ,Delka“, ktery je specificky pro tento

konkrétni typ modelu.

Sx (mm) hodnota
Sy (mm) hodnota
Sz (mm) hodnota
Eulerl (deg) hodnota
Euler2 (deg) hodnota
Euler3 (deg) hodnota
Delka (mm) hodnota

Tab. 22 - Bérec - priklad struktury
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3.4. Adresarova struktura

Na obr. 43 je znazornén priklad adresarové struktury, kterou je potreba
dodrzet, aby po spusténi makra doSlo k bezproblémovému vygenerovani sestavy.

Adresare  ,..\PRACRID15\MODULY“,  ,..\PRACRID15\RGE“ a dale
»-\PRACRID15\Pracdata\zapis“ a ,....\PRACRID15\Pracdata\errlog” jsou adresare, se
kterymi pracuje program ,RIDIC“ (viz kapitola 3.5) a makro samotné s nimi
nepracuje.

Adresar ,..\PRACRID15\Modely\Catia“ musi obsahovat veskeré vzorové
modely, které chceme v sestavé vygenerovat. Vtomto pripadé se jednd o modely
popsané v kapitole 2 této prace.

Adresar ,,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava“ musi obsahovat tabulku
»Seznam_podsestav.xls“ (viz kapitola 3.3) a dale adresar pro kazdou podsestavu. Jak
uz bylo zminéno, nazvy téchto adresari se musi presné shodovat s nazvy uvedenymi
v tabulce ,,seznam_podsestav.xls".

Adresare jednotlivych podsestav pak museji obsahovat tabulky
»seznam_modelu.xls“, ,poloha.xls“ a dale tabulky s parametry pro jednotlivé modely.
Na obr. 43 je toto ukdzano na ptikladu podsestavy 10% figuriny s ndzvem
»3DHPM_10exp“. V tomto ptipadé se figurina sklada ze 7 dili (2x bérec, a po jednom
kusu panelu sedaci ¢asti, panelu zad, kolenni tycCe, levé boty a pravé boty) a obsahuje
tedy kromé 2 jiz zminénych tabulek jeSté 7 dalSich (pro kazdy dil vlastni). Obdobné
musi adresare zbylych podsestav obsahovat tabulky ptisluSnych modeli.

Pokud je vSe takto pripraveno, je mozné makro spustit. Vysledna adresarova
struktura po vygenerovani je zndzornéna opét na prikladu na obr. 44. Do adresare
»--\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava“ pribyla sestava (,sestava.CATProduct®)
a model souradnicového systému sestavy (,SS_sestava.CATPart). Do adresare
podsestavy figuriny ,..\PRACRID15\Pracdata\CATIA15\sestava\3DHPM_10exp“
pribyla podsestava (,3DHPM_10exp.CATProduct”), model soutradnicového systému
podsestavy (,SS_3DHPM_10exp.CATPart“) a dale vygenerované modely jednotlivych
dila figuriny. Obdobné vypada struktura i v adresarich zbyvajicich podsestav.
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. PRACRID1S
— . MODULY
— . RGE
., Modely
L . CATIA -
— | Pracdata
| zapis
J errlog
, CATIALS
, sestava
— . 3DHPM_ 10exp —> -
— . 3DHPM_S0exp
— . 3DHPM_ 85exp
— . 3pedalyExp
— blokyPRRI

& seznam_podsestav.xls

:&E berec. CATPart

48l bota_leva.CATPart

@ bota_prava. CATPart

8l kolenni_tyc.CATPart

48l) obalka_ridice.CATPart

@ operacni_dosahy_typA CATPart

@ operacni_dosahy_typB.CATPart

@ panel_sedaci_casti. CATPart

@ panel_zad. CATPart

48| pedal_brzda.CATPart

@ pedal_phn CATPart

ﬂ pedal_spojka.CATPart

@ predni_ckno.CATPart

:&E prostor_pro_razeni, CATPart

48] sirka_v_loktech.CATPart

@ souradnicovy_systemn_podsestava. CATPart
@ souradnicovy_system_sestava.CATPart
@ volant. CATPart

48l vyhledy.CATPart

B berecl xls

@_1 berec2.xls

B bota_leval xls

&) bota_praval xls

@J kalenni_tycl.xls

B panel_sedaci_castil xls
Eﬂ panel_zadl.xls

& polohaaxls

B seznam_modeluxls

Obr. 43 - Adresarova struktura pired vygenerovanim - priklad
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. PRACRIDLS
— . MODULY
. RGE
., Modely

L . CATIA

. Pracdata
| Zapis
J errlog

, CATIALS

| sestava

. 3DHPM_ 10exp ——>
. 3DHPM_S0exp

, 3DHPM_95exp

| 3pedalyExp
blokyPRRI

sestava. CATProduct

&
& seznam_podsestav.xls
@ 55 sestava.CATPart

:&E berec. CATPart

48l bota_leva.CATPart

@ bota_prava. CATPart

8l kolenni_tyc.CATPart

48l) obalka_ridice.CATPart

@ operacni_dosahy_typA CATPart

ﬂ operacni_dosahy_typB.CATPart

@ panel_sedaci_casti. CATPart

ﬂ panel_zad, CATPart

48| pedal_brzda.CATPart

@ pedal_phn. CATPart

@ pedal_spojka.CATPart

@ predni_okno,CATPart

@ prostor_pro_razeni, CATPart

«8l) sirka_v_loktech.CATPart

@ souradnicovy_systemn_podsestava. CATPart
:&E souradnicovy_systemn_sestava, CATPart
@ velant. CATPart

&8l vyhledy.CATPart

&) 3DHPM_10exp.CATProduct

B berecl als

@ berecl_(3DHPM_10exp).CATPart

@_1 berec.xls

@ berec? (3DHPM_10exp).CATPart

B bota_leval xds

ﬂ bota_leval _(3DHPM_10exp). CATPart
B bota_praval xls

@ bota_praval _(30HPM_10exp). CATPart
B kelenni_tycl xls

@ kelenni_tycl _(30HPM_10exp). CATPart
Eﬂ panel_sedaci_castil xls

@ panel_sedaci_castil_(3DHPM_10exp).CATPart
B panel_zadl.xls

@ panel_zadl_(30HPM_10exp). CATPart
& polohaaxls

B seznam_modeluxls

@ 55 30HPM_ 10exp. CATPart

Obr. 44 - Adresarova struktura po vygenerovani - priklad
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3.5.Propojeni s programem , RIDIC“

Posledni otazkou je, kde vzit tabulky se spravnymi hodnotami parametr.
K tomuto ucelu slouZi existujici program ,RIDIC“ napsany v prostredi MATLAB. Jedna
se o program, ktery na zakladé zadanych vstupnich parametri spocitd vSechny
potiebné parametry, aby vyslednd scéna byla vsouladu s metodikou tvorby
pracovisté ridice a dale vykresli 2D schéma scény. Pro potieby 3D nastavby, kterou se
zabyva tato prace, byl dale program rozSifen o moduly, které po spocitani a
vykresleni scény automaticky vygeneruji vSechny potfebné tabulky dle poZadované
struktury popsané v kapitolach 3.3 a 3.4. Tim je zaruceno, Ze i vysledna 3D scéna

bude vytvorena v souladu s metodikou a cely proces je tim plné automatizovan.

Obr. 45 - Sestava pracoviste ridice
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4. Zavér

V praci se podarilo splnit vSechny vytycené cile. Na zakladé existujici metodiky
vyvinuté na U12120 byly vytvoreny jednotlivé parametrické CAD modely potrebné
pro celkovou sestavu pracovisté ridice. Aby bylo moZné sestavy automaticky
generovat, bylo dale v programu CATIA vytvoreno makro, které k tomuto tcelu slouZi.
Poslednim krokem pak bylo propojeni této 3D nastavby s existujicim programem
»RIDIC“ napsaném v prostiedi MATLAB a tim padem plné automatizovani celého
procesu generovani sestavy pracovisté ridice.

V kapitole 2.1 byl podrobné popsan postup, ktery je potfeba dodrzovat pti tvorbé
novych modelli a tim padem rozsifovani jiz existujici databaze modelt. Kapitola 3 se
zabyva vytvorenym makrem. Je vni popsan algoritmus, podle kterého makro
v soucasné podobé funguje, jak s makrem pracovat a jakou adresarovou strukturu je
potireba dodrzovat. Vysledky této diplomové prace tedy poskytuji solidni zaklad pro
dalsi vyvoj v problematice automatického generovani CAD modelu pracovisteé ridice.

Do budoucna je tedy mozné metodiku dopliiovat a rozsSirovat a v souvislosti s tim
také dopliiovat 3D modely a pripadné i makro, pokud jeho soucasné funkce nebudou
dostacujici. DalSim vyznamnym krokem, ktery se nabizi, je napriklad rozsifreni o

automatické generovani zakladnich nosnych prvki karoserie.
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