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11.4.13 Analiza suprafetelor

Generarea unei suprafete nu duce intotdeauna la rezultatul scontat. Chiar daca din
punct de vedere functional (ex. aerodinamic, ergonomic) sau estetic surpafata pare sa
corespundd, din punct de vedere tehnologic e posibil ca suprafatda sa prezinte
neconformitati - valurire, curbura dubla, discontinuitati, zone de surplomba, etc.

Pentru a ajuta la identificarea acestor neconformitati, exista comenzi dedicate care
indica zonele de inflexiune ale unei suprafete, respectiv identificd minimului unei raze
interioare pe un part. Analiza curburii unei suprafete se concretizeaza in:

e masurarea curburii medii;
e masurarea curburii maxime si minime;
e verificare zonelor de inflexiune (modificare de curbura convex-concav).

Simpla inspectare vizuala a unui part nu permite descoperirea defectelor de pe
suprafata acestuia. Prin urmare, suprafetele trebuie analizate intotdeauna cu unelte
specializate, pentru a valida calitatea acestora. Pentru o inspectie vizuala rapida (care nu
exclude comenzile avansate de inspectie a suprafetei) se va proceda astfel:

e se ascund toate punctele, planele, curbele, schitele si orice alt element grafic care nu
este strict necesar;

e se seteazd o culoare contrastanta cu lumina alba pentru suprafata de analizat (pe
culoarea implicita a suprafetelor reflexia luminii este greu de apreciat - Fig. I11.65);

e se seteazd o rezolutie bune a reprezentarii grafice (Tools/ Options/ Display/

Performance - Fig. 11.66, 1.67);

e se analizeaza generatoarele (Fig. [1.68);

e se analizeaza curbele de nivel (Fig. I11.69).

Fig. I1.65. Pregatirea suprafetei pentru analiza vizuala
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si baza winglet se genereaza folosind conditiile de continuitate in tangenta (Fig. [1.85).

Constructia capatului aripioarei (somon) se poate face prin diferite tehnici (fill cu
tangentd, fill cu tangentd si trecere prin punct determinat, etc). In versiunea prezenti se
propune extrapolarea bordului de fuga si crearea unei curbe de conexiune (3D Spline) care
sa o uneasca cu linia bordului de atac. Pentru generarea celor doua semisuprafete se pot
folosi comanzi ca Fill sau Blend (Fig. I1. 86).

Fig. [1.87. Ansamblu semiaripa - winglet

Manerul unui levier de comanda (manse), clante, manete, etc se dovedeste a fi o
suprafata cu un grad ridicat de complexitate. Din acest motiv, pentru generarea acestuia
este nevoie de o tehnica specifica in generarea curbelor suport, respectiv a suprafetelor. O
alta problema este aceea a ergonomiei, constand in identificarea corecta a dimensiunilor
(sectiune, lungime) si mai ales a profilului. Anumite tehnici, care necesita o customizare
avansata constau in realizare unui protopip maleabil care sa preia mulajul mainii
operatorului, urmand ca aceasta sa fie scanata. Un alt aspect este acela al posibilitatilor de
fabricatie, cel mai adesea acestea fiind fabricate prin injectie sau prin printare 3D.

Intr-o primi etapi se vor crea planele de referinti si curbele suport (wireframe),
tinand cont de dimensiunile de gabarit si ergonomia prinderii de catre operator. Creearea
suprafetei posterioare se realizeaza cu ajutorul comenzii Multi-Section Surfaces sau cu
comanda Sweep (Fig. 11.88).

Realizarea zonei profilate (pentru priza degetelor) incepe prin extrudarea unei
suprafete dupa sketch-ul realizat anterior. Aceasta se va constitui in suportul de tangenta
pentru urmatoare suprafata (Fig. I1.89). Tranzitia dintre zona circulara si zona profilata se
realizeaza cu ajutorul comenzii Blend. Pentru o trecere lind, se impune conditia de tangenta
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e tija de actionare (conectata cu o cupla de revolutie cu pistonul cu stifturi);
e cilindrul cu canalele de ghidare (conectat cu o cupla de revolutie la Axul 2);
e pistonul cu stifturi (conectat cu o cupla de revolutie cu tija de actionare si cu
o cupla cilindrica cu cilindrul cu canale de ghidare);
[ ]

axul 2 - din doua bucati - se rigidizeaza cu axul 1.
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Fig. IV.17. Selectia punctelor pentru Spherical joint

Dupa introducerea cuplelor de revolutie, cilindrica si de rigidizare, se introduce si



Metode Avansate CAD 3D 109

Fig. IV.30. Componentele mecanismului Gear Joint

In continuare se alege parametrul Angle driven for revolute 1 sau 2 apoi sensul de
rotatie, dupa care cu comanda Define se defineste raportul de transmisie prin selectarea
diametrelor de angrenare D1 si D2: (r=D1/D2). Mecanismul se poate simula prin varierea
parametrului de intrare stabilit anterior (Angle driven for revolute 1 sau 2).

Pentru crearea unei cuple de tip cremaliera se va utiliza comanda Rack
Joint. Pentru generarea acesteia se selecteaza cate o muchie si un plan pentru suport si
pentru cremaliera (ca la cupla prismatica), iar apoi pentru Revolute Joint se selecteaza

axa/plan roata dintata cu axa/plan gaura suport (se procedeaza ca la cupla de revolutie);
ulterior se fixeaza suportul.
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Fig. IV.31. Componentele mecanismului Rack Joint
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componentele mobile ale mecanismului in cauza (fereastra Product to sweep). Daca se
doreste constructia volumului Swept pentru un component anume, atunci acesta va fi
selectat din caseta care se va deschide prin actionarea butonului din dreapta (Fig. IV.47).

e e e e e e e e

Fig. IV.49. Salvarea si inserarea unui Swept Volume
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Fig. V.4. Editarea de detaliu a posturii

V.3 Verificarea ergonomiei spatiului de lucru

Prin apelarea comenzii Tools/ Changes the Display of the Manikin, se pot vizualiza
diferitii pozitia fata de sol, centrul de greutate sau campul vizual (Fig. V.5). Verificarea
campului vizual se face pentru fiecare ochi, in zona comuna recomandandu-se instalarea
echipamentelor si a semnalizatoarelor a caror monitorizare/ observatie este de maxima
importanta. Prin apelarea comenzii Tools/ Vision se pot vizualiza Intr-o fereastra separata
elementele descrise anterior (Fig. V.6).

O componenta importanta a verificarii ergonomiei spatiului de lucru/ comanda este
verificarea accesului la comenzi. In acest sens, se poate verifica accesul intr-o locatie
specifica utilizdnd comanda Tools/ Reach Mode (Fig. V.7) sau anvelopa accesului pentru
fiecare din brate (Tools/ Computes a Reach Envelope, Fig. V.8).
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Fig. V.5. Inserarea manechinilor in mediul de operare



Metode Avansate CAD 3D 243

Adaugarea elementelor pentru placuta de inmatriculare s-a realizat cu operatiile
booleene ( Add bodies si Remove Bodies). Definirea acestor elemente s-a realizat intr-un
Body separat avand ca reper limitele date de suprafetele initiale (Fig. V1.6.59). In mod
similar se adauga suportul pentru lampa stop.

——
-
-

Add
To: |Body.13 |
Aﬂe"l( oseSurface.2 |

V-t W Body.17
To: |Body.13

Af'ter‘l Remove.6 ‘

Fig. V1.6.60 Suportul numdr inmatriculare la final

VI.6.7 Exercitii propuse

In cadrul unui prim exercitiu, pentru capacul din Fig. V1.6.50 se cer urmaitoarele:

e grosime de 2.5 mm;
e doua bosaje pentru surburi;

e nervuri de rigidizare pe zona cu perete;





