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CAD-CAM-CAE Példatar

A példa megnevezése: Robbandmotor CAD mozgasszinjda

A példa szama: OE-B5

A példa szintje: alap kozepe: — haladé

CAXx rendszer: CATIA V5

Kapcsolédo TAMOP tananyag rész;; CAD

A feladat rovid leirasa: Egyhengeres robbanomotmgasszimulacidja
CATIA CAD kornyezetben

1. A feladat megfogalmazasa:

Készitsen mozgas-szimulaciot a megadott 6sszaadliggjan:

2. A megoldas lépései:

Els5 Iépésben, nyissuk meg a rendelkezésiinkre allGeakiasi fajlt (e fajlok kiterjesztése
CatProduct néven felismerhé). Majd a megléy Osszeallitasunkkal atlépink a mozgas
szimulaciés modulba. Ezt &tart ment Digital Mockup ful alatt talalhatjuk megPMU
Kinematicsnéven. Ezt kivalasztva, az 6sszeallitdsi modbagsaukott ikonok helyére, Gjak
toltédnek be.
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Ha végigtekintink az 6sszedllitasunkon, lathatidgy jelenés szamban vannak jelen oly
alkatrészek, melyeknek a mozgas szempontjaboltfeége nincsen. Ezért a faban e
alkatrészeket kivalasztva tegyuk lathatatlanna deHalkalmazas segitségé Ezt ugy
tehetjuk meg, hogy a fabol kivalasztott alkatrészéamne vald jobb klikkelésselddivunk egy
parancs ablakot, majd a Hide/Show opciéra katti.
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A munka megkonnyitése céljabol a kovetkekatrészek maradjanak lathatdak: motorblc
persely, 8tengely, hajtérud, dugattylicsap és duga
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A mozgas teljes szimuldlasahoz, az egyes alkakékidrttti mozgasokat kell definialr
melyek rendszerként felépllve végil kiadjdk az mé@uyt. Ezt a rendszert a Ca
Mechanismnéven hozza létres csoportositja a kilonbénsszefliggések

Az elsy |épés a viszonyitasi pont/test kivalasztasa azedditdsban. Esetlinkben ez
motorblokk lesz. Klasszikus esetben ehhez az elergest torténnek az elmozdulasok.

ezt a testet &ix éf;‘ paranccsardogzitsik! A parancs megnyomasavaiuglrik egy ablak
melyben a rendszer egy megkérdezni, hogy a rogziteni kivant alkatrészelyik
mechanizmus csoporthoz rendelje hozza. Tekintvgy higen csoportot még nem hoztu
|étre, kattintsunk &lew Mechanisr gombra!

A:_! New Mechanism l

Mechanism name: W
@ oK I - Cancell

Ha aMechanismsorban az altalunk elnevezett csoport név szerkagitintsunk a
motorblokkra és a gxités |étrejor

_'j MNew Mechanism l

& Cancel

Mint az lathato, a példaban a mozgas szimulaciopars neve,Mechanism 1” lett. Ha ezek
utdn megvizsgaljuk a fat és Applicationsfiilet alaposan kibontjuk, lathatjuk, hogy ez a
meg is jelenik, alatta a Motorblokkunk nevével, nfirélt alkatréssze
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1anizm.l, DOF=0

Fontos tudni, hogy szimulaciét csak Ugy tudunkelébzni, hogy egy testet rogzitiink
0sszeallitdsbol, azaz hok létre viszonyitasi testet. A mozgas 6sszeflggedsa rogzitet
alkatrészil érdemes inditani.

Kovetked l1épésben astengely és motorblokk kapcsolatat adjuk meg. A éénggy forog e
a blokkhoz képest, hogy kézben axialis irAnybanmiyen egyéb rozgas nem jon létre. E

a tipusu kapcsolatotRevolve = parancs adja. Az ikonra kattintva, egy ablak tétéhk

Mechanism: | Mechanism.1

Joint name: |Revolutel
Current selection;
Line1: [Fotengelyd/Solid1  Line 2: [Matorblokk.1/5olid.1

Plane 1: [Fotengely1/Sclid 1 Plane2: [Motorblokk1/Solic O Null Offset @ Offset = [-28mm =]
Plane 3: - Plane d:[- ) Certered

'd Angle driven

@ ok | Scancel|

Az ablakban d.ine 1.sorban adtengely forgastengelyét valasszuk ki, annak herad@spare
kattintva. ALine 2.sorban a blokk forgastengelyét adjuk meg, szintérak hengerpalastja
kattintva. Majd aPlane 1.sorban valasszuk ki a tengely egy téksges sikfellletét, Plane
2. sorban pedig a blokk tedeges sikfelliletét és Offsetrublikaba kattintsunk be, hogy
kitéltédjon (a mogotte megjelérértéket a gép adja meg automatikusan). VégilsazAngle
driven rublikét is toltsik ki.

Ezzel a paranccsal a mar rogzitett blokkhoz képastk meg adtengely elfordulasat axiél
rogzitettséggel, melyet sz6d vezérliink majd.

A parancs létrehozasat kégeh egy felugré ablak tadjékoztat minket, hogy a staTio jelen
alldsaban létrehozhato.
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Itt lathatjuk, hogy a mozgaskényszeriink megjelRevolute 1.néven. llletve, hogy e:
vezeérelni is tudjuk a létrejo@ommand 1 segitségével.

A soron kovetke& mozgésparancsot éténgely csapja és a hajtorud kozt hozzuk létree

szintén aRevolve = parancsot haszndljuk, az6eb beallitAsoknak megfelgdn. Azaz
kivalasztjuk az egybeédengelyeket mind a két alkatrésznél, illetve m@gladzok eg- egy
fellletét, melyek Qffset’ megadott tavolsagban vannak egymastol. Fontogy le@ ebz6
Revolvepaancstdl eltéfen itt azAngle Drivenrublikat nem kell kitlten

Joint name: [Revolute.2

Current selection:

Line i [Hajtorud1/Solidl  Line2: [Fotengely.1/Solid.1
Plane 1: [Hajtorud.1/Solid.1  Plane 2: [Fotengely.1/Solid.1 ) Null Offset @ (Offset = | | 0,8mm =

Plane3: [ Plane ;- O Centered
[ Angle driven

@ 0K | QCancei|

A fan ellerérizve a parancs létrejottét azt lathatjuk, hogy jelegt az Ujabb mozgaskénys;

5
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A dugattyl és hajtérad kozti mozgas szintéRevolve o paranccsal irhaté le. igy ezott
a két alkatrész kozott hozzuk létre az Ujabb mdagészert. Ehhez a hajtérad és duga
egybees furatainak tengelyeit valasszuk ki! Hasonl6képperebz6 kényszerhez, ne toltsi
ki az Angle Drivenrublikat!

MEChB“k"“IMechamsm.l _V_' New Mechanism

Joint name: | Revolute3

Current selection:
Line1: [Hajtorud.1/Solid.1  Line2: [Dugattyu.2/Solid1

Plane1: I Hajtorud.1/Absolute Plane 2: I Dugattyu.2/Absolute ) Null Offset @ Offset = -0,4mm E
Plane3: |- Plane d: |- ) Canterad
[] Angle driven

@ 0K I ‘Céncell

Amennyiben nem talalunk calkatrésziinkon sikfeltletet (pl. dugattyud), ugyaaott darat
koordinata rendszerének megfélsikjat is kivalaszthatju

A dugattya csapja és a dugattyl a gyakorlatbanosaorillesztett, esetenként egy daral

kimunkalt alkatrészek. Ezt a két elel ezért, szinte 6ssze kell ragasztani. ERigid
parancs alkalmazasaval tehetjiik meg, mely a kétrélsz kivalasztasabol i
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Joint namamigid,a
Current selection:
Part 1: [Dugattyd csapl Part 2: | Dugattyu.2

‘ @ OK | OCan_ceii

Utols6 mozgaskényszernek a dugattyl és blokk kkagticsolatot kell megadni. Erre
Prismatic Joint " _ parancs alrendelkezésiinkre. Ezzel a paranccsal egy test hux
val6é elmozdulasat tudjuk megadni akkor, ha a lksitrendelkezik kozos sikk

Mechanism: iMachanism.I | New Me:hal\isml
Joint namai Prismatic.5
Current selection:
Line 1] Motorblokk1/Solid1 Line 2 Dugattyu.2/Solid 1
Plane 1: [Motarblokk.1/Absolute £Plane 2: | Dugattyu.2/Absolute Axi
[ Length driven

9 ok | @]

A felugré ablakban adjuk meg a blokk és dugattyadsdtengelyét, melyen a dugat
mozog! llletve a blokk és dugal egybees sikjat is! Itt egybeds sikot csak a darabc
koordinata tengelyén talalunk ezért, azokat jelokil

Amennyiben sikeresen létrehoztuk az utolsd, mozdgisdb kényszert, Gjra megjeler
szamunkra egy jelzés, hogy a mozgas teljes egésszbrulalhato!
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| The mechanism can be simulated

Amennyiben ez a parancs nem jelenik meg, valamehgkgaskényszerben hiba lehet. E
faban tudjuk elleérizni.

Fontos, hogy a mechanizmus csoport mellett feltatitDOF= érték0 legyen. Ez a szam
csoport szabalyozatlan szabadsagit jeloli. Amennyiben ez @él elté, ugy a szimulaci
létrehozasa nem lehetséges tokéletl

A motor 6sszeallitAsunk mozgasat dehgely szogelfordulasan keresztil parametriza
Ahhoz, hogy meg tudjuk tekinteni a mozgas jellegéiftintsunk aSimulations with

Commands @ parancsra! Az alkalmazas inditasavéuerik egy kezel ablak
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chan iMELham

[Command1 360 w60 [3m00000 [5] .|

[ Activate sensors [ Plot vectors

Reset |

A kezeb ablakon megjelenik egy csusz6 gomb, mellyel ampétarszdget tudjuk beallital

Ha ezt a csuszkat elmozditjuk, ugy a paramétergaligzasaval, az os<allitas is mozgasba
indul.

Mechal : iMechanisml j

iCommandl -360 —_— 350 I-64,8000 @;'

[] Activate sensors [ Plot vectors

Reset I AI\EEIS...I Mores = I
Close I

Ezzel megbizonyosodhattunk arrél, hogy az 6sstésilihknak a szimulaciéja megféleh
miikodik.

gy
A kovetked Iépésben &imulation = alkalmazast fogjuk hasznélni. A parancs inditas.
felugrik egy ablak, amifl a mechanizmusunkat tudjuk kivalaszt
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You can select your simulation objects

Mechanism.1

Tovabblépve az ablakon, tovabbi Kefelenik meg eittiink. Az egyik, a mar ismés
csuszkaval ellatott paramétervéltoztatd ablalig a masik a mozgéas lépéseinek rogzité
szolgal (azaz egyfajta képvideo rogzié ablak)

;Commandl 30 30 [350000 [ _]

[[] Check joint limits

—
A0
El io__oa |1 ]

] Animate viewpoint

! dnsert | WEaT] o

| =0 i
|4 Automatic insert.

i Interference [~ Distance

|

flore =t -l
Edit analysis | Edit simulation objects |

|

Edit sensors

2 ok | 9cemel

A paraméter bedllitd ablakban a csuszkankat tegyiggyik végallasba! AEdit Simulation
ablakban azAutomatic Inser rublikat toltsiik ki, ugyanis igy a program onalléan ké
képeket a modell pillanatnyi allasardl (mas esetzInsert gombra kattintva adhatunk kég
manudalisan avjde6nkho?)!

Ezt kdveben a csuszkat huzzuk végig a palygjan! A vonszddaben lathatjuk, ho¢ azEdit
Simulaton ablak reagal a mozgasra és rogziti az egyes adasektulsé végallasba érv
elkészilt a mozgas szimulacié. Fontos tudni, hogg@szka mozgatasa (azaz a paran
bedllitasa) kozben vétett hibakat is regisztraljgdgeit program,igy ezek megjelennek
visszajatszas folyaman is.

10
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T

150 [3m0000 |
il 5

| Animate viewpoint

| insert | Modify | Delete | skip |

| S Automatic insert

i~ Interference i Distance I
([ost |[or =

Editanalysis |  Edit simulation objects |

Az Edit Simulation ablakban ezek utan vissza tudjuk jatszani a fejvide6”. Amennyiben
a parametrikus felvételkészités megfedel elkésziilt, a faban megjeleiSimulation néven.

Mivel szép szammamaradt olyan alkatrész melyet nem épitettiink eg¥iilonb6s
parancsokkal a szimulécié kezdetén, ezért ezt teestilk meg. Esetiinkben a persely, t
tanksapka, henger hengerfej, kipufogd és a csavaeok lesznek mozgé alkatrészek, e
akar azokat egyeséveRagid parancs segitségeével a blokktedsithetnén. Ez azonban nem
a legkézenfekébb megoldas olyan kevésbé fontos alkatrészek esgtébint ezek. Erre

problémara all rendelkezéstinkrMechanism Dressur@ parancs.

Ennek Iényege, hogy egy mechanizmus lancban szetepiunkadarabhoz hozzarendell
egy masikat, melynek kovetkeztében a hozzarendettbdteljes mértékben koveti a veér
darabjat. igy ezzel akar a dugattyl csapot, a tigatl is 6ssze tudjuk kotni, anélkiil, hog
Rigid parancsot hasznalnank.

A parancs elinditaséat kovetn egy ablak jelenik megd&tink. Az ablakban, kattintsunk
New Dressupgombra és adjuk meg, mely mechanizmusnal szeretradkddmazni ¢
dressupot!

11
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Dressup:

Mechanism: 1

Link: [7] Graphic selection

Mechanism to dress up: | pechanism.l

1 @ Cancel I

Ezt kbveben aGraphic selectiol sorban valasszuk ki a motorblokk alkatrészir
Majd a bal oldali felsorolasbol az 6sszes alkatrésdyezzik a jobb oldalra ugy, ho
egyesével rakattintunk, a darabokra mire azok atngk!

Dressup: iDressup.l _'J New Dressup I
Mechanism: Mechanism.1

Link: [T Graphic selection |Motorblokkl ;l

@ Available products ) All products

Available products! # | Products attached to the linkI
Productl’\Gathere... ‘

ProductlGathere...
ProductliGathere... £
Gathered ISO 476... 1
Gathered 1SO 476...

Productl\Gathere..,
ProductliGathere..,
ProductliGathere...

persely.2

Hnger.l

Hennerfei 1

@ ok | @ cancel |

|Dressup | e

Mechanism: I Mechanism.1
Link: [ Graphic selection !Motorblokk.l ;l

@ Available products ) All products

Available produd‘sl Products attached to the link o
Productl\Gathered I50 4762...
Productl\Gathered [30 4762...
Productl\Gathered I50 4762...
Gathered IS0 4762 on CircP...
persely.2

Hnger.l

Hengerfej.l

Kipufogo.l

Tankl

Tanksapkal

TS0 ATAR? SCRFW R33N

m

-

@ 0K ] ‘Cancell

12



CAD/CAMI/CAE példatar TAMOP 4-1-2-08-2A-KMR-2009-0029

Ezzel az 6sszes eddig be nem kényszerezett alkia blokkhoz hasonlé tulajdonsago!
kapott, azaz fixalt alkatrészek a modell tér
Ezt kdveben a rogzitett mozgasrol készitiink egy visszajats:fajlt a Compile Simulation

{ﬁﬁ alkalmazassal. A parancsra kattintva egy ablakugti

3 Generate a replay

NBmE}1 Pleplayl

[[] Generate an animation file |VFW Codec
i~ Definition

| Simulation ”ame"'15imulation.1

Time step: 11

[1 Animate viewpoint

[

@ 0K | l‘Cance[i

Az ablakban &Generate a repla rublika legyen kitdltve! Tovabbi valtoztatdsokatméxell
alkalmazni, mert minden beallitas beddik onalloan. Az OK gombra kattintva az a
szirke savon vegigfut a mozgés konvertéalasaReplayfile-ba. A visszajatszhat6 formatt
genealasa utan az szintén megjelenik a faban, igy omeszaellefirizhetjik a generalé
sikeressegeét.

Ha szeretnénk a mozgasunkat ,klasszikus” kitergzvideova konvertalni, akkor szint
ezt a parancsot hasznaljuk! Abban az esettGenerate an animatn file rublikat toltsuk ki,
a Setupgombra kattintva a felugré ablakban adjuk meg adibeallitasokat, majd File

namegombra kattintva adjuk meg a mentés helyét a spgdypen. Végul nyomjunk az C
gombra és a generalas elkédid.

[ Generate a replay

[ N&”"E:{ Replay.4 |
| 4 Generate an animation file |VFW Codec lJ Setup I

| File name ... I

Definition

Simulation ﬂamE:isimulation.l l]
Time step: |1 Ll

[ Animate viewpoint

- IIE/ | ﬂCancef_I

Ha a vidednkat aReplayfileba generdltuk, akkor Replay w@ paranccsal tudjuk a
visszanézni. Ezt az alkalmazast elinditva egy emyiskezeb ablak jelenik meg, mellyel
vidednkat tudjuk dire-hatra esetleg nagyobb sebességgel lejat

13
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Name: ! Replayl
o

-
M« [ (n[p|p> M
G [ow =S -1

[ Animate viewpoint

B

Ezzel a mozgas szimuladi@fejezettnek tekinthé
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