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Cile prace

Seznamit se s metodami stereoskopie a
ozivit 3D vizualizaci na PC

Sestavit kinematické modely vybranych
mechanismu

Vytvorit jejich geometrické modely ve VRML

Navrhnout zpusob parametrizovani modelu a
posléze je parametrizovat

Demonstrovat 3D animaci na optimalizaci
rozméru jednoho zvoleného mechanismu



Stereoskopie

Zhotoveni 3D snimku Pozorovani 3D snimku
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Metody stereoskopie

Anaglyf

Aktivni stereoskopie
Pasivni stereoskopie
Autostereoskopicky monitor
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Geometricky model ve VRML

Moznosti je vice:

* Model s jednotlivymi telesy
* Model se stromovou strukturou

* VVyroba modelu v textovem editoru
* Modelovani v CAD a export do VRML



Vyroba modelu v textovém editoru

- NarocCna na predstavivost

- Omezuje se pouze na zakladni telesa,
ktera jazyk VRML nabizi (koule, kvadr,
kuzel, valec).

+ Jednoduchy model klade velmi nizke
naroky na vypocetni vykon.

+ Lze jej vyhodné parametrizovat.



Modelovani mechanismu v CAD a
export celku do VRML

Do detailu propracovana geometrie, ale:

- Ztraci se informace o presné poloze
stredu” kazdého télesa, kolem kterého
teleso ve VRML rotuje.

- Pro bezchybny pohyb modelu se musi
take uvazovat pocatecCni posunuti a
natoceni ¢lenu sestaveného mechanismu,
COZ znamena nezadouci zasah do
Kinematickeho modelu.



- Problém s
parametrizaci:
komponenty se
zmenou svych
rozméru deformuiji.




Vychodisko

Navrzeny postup tvorby VRML mechanismu:

1. Soucasti se postupné
vymodeluji v CAD ve Y
spravné poloze vudi
souradnicovym osam
a kazda zvlast se pak
vyexportuje do
VRML.




2. Sestaveni mechanismu do celku pak
vykoname v textovem editoru, pricemz
nebude provedena ,montaz" jeho Clenu
(€leny mechanismu budou v sobé).




Ceho tim docilime?

+ Cleny jsou bez pogatednich natodeni a
posunuti. Do spravné polohy je umisti az
data z matematickeho modelu:




+ Vime presne, kde lezi ,stred” kazdeho
Clenu — je to pocatek jeho lokalniho
souradnicového systemu.

+ Prakticka a jednoducha vyroba funkcniho
modelu.

+ Mechanismus lze dobre parametrizovat
bez deformaci prostrednictvim knihovny
soucasti, ktera bude pokryvat rozsah
pouzitelnych rozméru.













Pouzity software

» Kinematicky model mechanismu byl
implementovan do prostredi Matlab Simulink.

* Propojeni kinematickeho modelu s VRML
geometrii bylo zajisteno pomoci Virtual Reality

Toolboxu.
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Parametrizace modelu

* Navrzene pristupy parametrizace:
1. Metoda knihovny soucasti
2. Metoda parametrickych sablon
3. Metoda on-line parametrizace



Demonstrace parametrickeho
VRML modelu mechanismu na
optimalizaci jeho rozmeru

* Pro optimalizaci byl zvolen mechanismus
obrabéciho stroje Sliding star.

* Jeho rozmery byly optimalizovany na
manipulovatelnost platformy v pracovnim
prostoru a na velikost zastavboveho
prostoru stroje.















Zaver

* Bylo zprovozneno na PC stereoskopické
zobrazovani s 3D brylemi.

* Podrobne byl popsan postup tvorby
modelu za pouziti jazyka VRML a

programoveho baliku Matlab Simulink
vybaveného Virtual Reality Toolboxem.

* Modely mechanismu byly posléze
parametrizovany.



Dekuji za pozornost.




