Authorized Training Center for MSC.ADAMS, SjF STU Bratislava

Kinematicka simulacia pracovnych rezimov robota IRB6000
(firma ABB)

MAIN APPLICATIONS
Arc welding

Assembly

Die casting

Injection moulding
Machine tending
Material handling
Packaging

Cielom tohto cvicenia je obozndmenie sa pracovnym postupom a modelovacimi
prvkami programu MSC.ADAMS\View. NaSou ulohou bude vykonat
kinematicku analyzu pracovného rezimu predloZeného robota. Pracovny rezim
si rozdelime na tri casti (fazy):

1. Pripravna faza

2. Zvaranie

3. Zakoncenie (navrat do vychodiskovej polohy)
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1. FAZA - Priprava

1. Urcujuce body

Ako prvé je potrebné urcit polohy klI'icovych bodov, ktoré ndm charakterizuju
hlavné ¢rty mechanizmu (rozmery jednotlivych ramien, polohy rotacnych spojeni

Su to nasledujuce body:

Marker_1 [0.0, 150.0, 0.0]
Marker_2 [150.0, 486.5, 200.0]
Marker_3 [150.0, 1186.5, 150.0]
Marker_4 [150.0, 1186.5, 0.0]
Marker_5 [464.0, 1186.5, 0]
Marker_6 [750.0, 1186.5, 0]
Marker_7 [815.0, 1186.5, 0.0]
Marker_8 [1060.0, 1222.0, 0.0]
Marker_9 [1159.0, 1098.0, 0.0]
10 Marker_10 [1212.6954, 832.8807, -106.0]
11. Marker_11 [1550.0, 950.0, 0.0]
12. Marker_12 [1080.0, 614.0, -306.0]

© 0N U wNRE

2. Vytvorenie geometrie
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Najprv si utvorime tzv. drotovy model geometrie robota. Jednotlivé
geometrické reprezentacie telies budu tvorené nehmotnymi lomenymi
ciarami. Tento konstrukény prvok ma nazov Construction Geometry:
Polyline a tvorime ho vyberom prislusnych markerov. Pre vytvaranie
neuzavretych lomenych priamok odSkrtnite v Main Toolboxe policko Closed.
Markery vyberame Tavym tlacidlom mysi (L) a tvorenie lomenych ciar
ukoncujeme pravym tlacidlom (R). Po utvoreni telesa pomocou lomenej ciary
nam program oznami, Ze dané teleso nema Ziadnu hmotnost, teda nie je
moZzné vykonat dynamicku analyzu. Tieto oznamy mdzeme ignorovat,
pretoZe budeme vykonavat iba analyzy kinematické.

Postup:

Base — Ground (nie je potrebné modelovat)
Column (Marker_1 — Marker_2)
Arm_1 (Marker_2 — Marker_3)

Arm_2 (Marker_4 — Marker_5)

Arm_3 (Marker_5 — Marker_6)

Bracket (Marker_6 — Marker_7)
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7. Welding_Torch (Marker_7 — Marker_8 — Marker_9)
i. V mieste Markera_7 vytvorime Marker_700 patriaci telesu

VN

Welding_Torch (ZvacSime jeho ikonu)
Vytvorenie geometrickych vazieb medzi jednotlivymi telesami robota

Pre urcenie osi rotacie jednotlivych rotacnych spojeni je treba v Main Toolboxe
prepnut polozku Normal to Grid na Pick feature.

1. Joint_1 (Joint: Revolute, Pick Feature, Column - Base, Marker_1,
Marker_1.Y)

2. Joint_2 ( Joint: Revolute, Pick Feature, Arm_1 — Column, Marker_2,
Marker_2.7)

3. Joint_3 (Joint: Revolute, Pick Feature, Arm_2 — Arm_1, Marker_3,
Marker_3.2)

4. Joint_4 ( Joint: Revolute, Pick Feature, Arm_3 — Arm_2, Marker_5,
Marker_5.X)

5. Joint_5 ( Joint: Revolute, Pick Feature, Bracket — Arm_3, Marker_6,
Marker_6.2)

6. Joint_6 ( Joint: Revolute, Tool — Bracket, Marker_7, Marker_7.X)

Vypocet poctu stupnov volnosti (DOF)

1. (R) List information about database object (modré pismeno ,, i “ vpravo
dole)
2. Verfy the model, ... (fajka)

3. Report:
VERIFY MODEL: .model

6 Gruebler Count (approximate degrees of freedom)
6 Moving Parts (not including ground)
6 Revolute Joints

This model has one or more degree of freedom and there are
parts without mass properties. Check the following parts to ensure
that they are valid without mass properties specified:

Part .model.Column has no center-of-mass marker

Part .model.Column has no mass

Part .model.Arm_1 has no center-of-mass marker

Part .model.Arm_1 has no mass

Part .model.Arm_2 has no center-of-mass marker

Part .model.Arm_2 has no mass

Part .model.Arm_3 has no center-of-mass marker

Part .model. Arm_3 has no mass

Part .model.Bracket has no center-of-mass marker

Part .model.Bracket has no mass

Part .model.Welding_Torch has no center-of-mass marker
Part .model.Welding_Torch has no mass

6 Degrees of Freedom for .model
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There are no redundant constraint equations.

Model verified successfully

5. Vytvorenie kinematickych vézieb

Motion_1 (Rotational Joint Motion, Joint_1)
Motion_2 (Rotational Joint Motion, Joint_2)
Motion_3 (Rotational Joint Motion, Joint_3)
Motion_4 (Rotational Joint Motion, Joint_4)
Motion_5 (Rotational Joint Motion, Joint_5)
Motion_6 (Rotational Joint Motion, Joint_6)

o ukrwdnPE

KedZe sme modelu odobrali vietkych 6 stupnov voI'nosti kinematickymi vazbami
moZeme V tejto faze spustit kinematicku analyzu. DiZzka simulacie je 1 sekunda
a pocet krokov 500.

KedZe sme nedefinovali predpisy funkcii pohybu, program zadal do kazdej
kinematickej vazby predpis f = 30d*time pre funkciu premiestnenia (displacement).
Pre predpisany pohyb robota je viak potrebné zadefinovat konkrétny priebeh
natocenia pre kazdy teleso. Na tento Ucel pouzijeme funkciu step (pouzit Help).

Motion_1 - step(time,1,0,2,90d)+step(time,3.8,0,4.8,-180d)
+step(time,5.8,0,6.8,90d)

Motion_2 - step(time,6.8,0,7.2,30d)+step(time,7.5,0,8.2,-60d)

Motion_3 - step(time,1.8,0,3.8,180d)+step(time,4.8,0,5.8,-135d)
+step(time,6.8,0,7.2,-30d)+step(time,7.5,0,8.2,70d)
+step(time,8.5,0,9.5,- 40d)

Motion 4-0

Motion_5 - -step(time,0,0,1,90d)

Motion_6 — step(time,7.5,0,8,100d)

6. Import geometrie obrobku a pripravku

Obrobok (Workpiece) a pripravok (Fixture) modelovat nebudeme, ale importujeme
si pripravenu zostavu obrobku a pripravku vo formate parasolid (*.xmt_txt):

Main Menu: File >> Import >> File Type: Parasolid, File to Read: ...

\Fixture_Assembly.xmt_txt,
Model Name: model
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Dalej vytvorime rota¢n geometrickdl vazbu medzi pripravkom a ramom:
Joint_7 (Joint: Revolute, Fixture — Ground, Marker_12, Marker_12.2)
a obrobok spojime napevno s pripravkom:
Joint_8 ( Joint: Fixed, Workpiece — Fixture, napr. poloha 750,0,0)
Nakoniec predpiSeme pohyb telesu obrobku v rotacnej vazbe:
Motion_7 (Rotational Joint Motion, Joint_7)
s funkciou
Motion 6-0

Po spusteni simulécie s casom 10 sekind a 500 krokov sa presvedcime, Zze model
vykonava vyzadovany pohyb.

2. FAZA — Zvaranie

V tejto faze musime pridat do modelu dve pridavné geometrické vazby, ktoré ndm
zabezpecia spravnu polohu zvéracieho hordka (Welding Torch) k obrobku
(Workpiece) pocas procesu zvarania. Horak si musi pocas celého procesu zvarania
udrziavat konStantnu vzdialenost a natocenie voci pohybujicemu sa obrobku. Tieto
podmienky nam zarucia sféricka vazba medzi hordkom a obrobkom a primarna
véazba udrzujuca natocenie horaka v konStantnej polohe voci ramu. Tieto
geometrické vazby vSak nie su aktivne pocas pripravnej prvej fazy, preto ich musime
aktivizovat az vtedy, ked sa zvaraci horadk pribliZzi na predpisanu vzdialenost

k obrobku. Ak chceme cely pracovny proces namodelovat v jednom slede, musime
pouzit riadenie simuléacie pomocou simulacného skriptu, ktorym riadime priebeh
simulécie. Taktiez si musime uvedomit, Ze markery definujtce pridavné geometrické
vazby musime lokalizovat a orientovat tak, aby na zaciatku druhej fazy mali zhodnu
polohu a orientaciu so svojim partnerom v spojeni.

Na tento Ucel si uloZime model v polohe na konci pripravnej fazy:

Main Menu: Simulate >> Interactive Control >> Tlacidlo Save the model, at the
simulated position, in the database under a new name >> New Model: IRB_1600_WP,
kde WP znamené Welding Position.

Analysis: .model.Last_Run,

Frame: 501.

Tymto sp6sobom sme si vytvorili v naSom projekte dalSi model s nazvom
IRB_1600_WP. Medzi jednotlivymi modelmi sa prepiname:

Main Menu: View >> Model ...

V modeli IRB_1600_ WP musime teraz urcit polohy a orientacie markerov ktoré budu
patrit pridavnym spojeniam. KedZe pridavné vazby budu viazat teleso
Welding_Torch, bude vyhodné definovat tieto markery v siradnom systéme
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nejakého markera patriaceho telesu Welding_Torch. Z tohto dévodu sme na zaciatku
vytvorili Marker_700.

Sféricku vazbu budeme polohovat v Markeri_10 (v modeli IRB1600), takZe si
pomocou polohovacich nastrojov urcime polohu a natoc¢enie Markera_10 voci
Marker_700 v modeli IRB_1600_WP:

Main Toolbox: Position: (R) Reposition object relative to view coordinates ... >>

f (xX) >> Marker_10, Marker_700.

Main Toolbox: Position: (R) Reposition object relative to view coordinates ... >>

f (®) >> Marker_10, Marker_700.

Ak teraz modifikujeme polohu a orientaciu Markera_10, zistime, Ze je naviazana na
polohu Markera_700:

Location: (LOC_RELATIVE_TO({ h.
IRB_1600_WP.Welding_Torch.MARKER_700))

OFieRtation: (ORI_RELATIVE_TO({180.0, 100.0, 255.0},
IRB_1600_WP.Welding_Torch.MARKER_700))

Vratime sa do modelu IRB1600 a vytvorime spominané pridavné geometrické vazby.
Main Menu: View >> Model ... >> IRB1600
Joint_1 (Joint: Sperical, Workpiece — Welding_Torch, Marker_10)

Ak sa pozrieme do miesta teraz vytvorenej geometrickej vazby, vidime, Ze program
v tomto mieste vytvoril dalSie dva markery patriace telesu Workpiece (Marker_38)
a telesu Welding_Torch (Marker_39). Marker_39 je potrebné modifikovat, aby mal
tato polohu nie na zaciatku simulacie (teda v sucasnej polohe), ale aZ na konci
pripravnej fazy. Preto Markeru_39 predpiSeme polohu a orientaciu podla zisteni

z modelu IRB_1600_WP:

(R) klik Marker_39 >> Modify >>

Location: (LOC_RELATIVE_TO({ I3
.IRB_1600.Welding_Torch.MARKER_700))

OFiehtation: (ORI_RELATIVE_TO({180.0, 100.0, 255.0}, .
IRB_1600.Welding_Torch.MARKER_700))

Ikona sférického spojenia sa nam tym padom rozdeli na dve polgule spojené ciarou,
¢o ndm indikuje, Ze spojeniu sme zadali nenulové pociatocné podmienky.

Ak by sme teraz vykonali simuléciu, program by nam oznamil chybové hlasenie,
pretoZe sUstava je preurcend, teda s danymi predpisanymi pohybmi a vazbami nie je
schopna pohybu.
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Teraz vytvorime primarnu vazbu ktord budeme polohovat v Markeri_11 (v modeli
IRB1600), takZe si opat pomocou polohovacich néstrojov urc¢ime polohu a natocenie
Markera_11 voci Markeru_700 v modeli IRB_1600_WP:

Main Toolbox: Position: (R) Reposition object relative to view coordinates ... >>

f (xX) >> Marker_11, Marker_700.

Main Toolbox: Position: (R) Reposition object relative to view coordinates ... >>

f (®) >> Marker_11, Marker_700.

Ak teraz modifikujeme polohu a orientaciu Markera_11, zistime, Ze je naviazana na
polohu Markera_700:

Location: (LOC_RELATIVE_TO({ I3
IRB_1600_WP.Welding_Torch.MARKER_700))

OFieRtation: (ORI_RELATIVE_TO({180.0, 100.0, 255.0},
IRB_1600_WP.Welding_Torch.MARKER_700))

Vratime sa do modelu IRB1600 a vytvorime spominanu primarnu geometricku
vazbu:

Main Menu: View >> Model ... >> IRB1600

Main Toolbox: (R) Joint: Revolute >> Joint: Palette >> Joint Primitive: Orientation
(Welding_Torch, ground, Marker_11)

Ak sa pozrieme opat do miesta prave vytvorenej geometrickej vazby, vidime, Ze
program v tomto mieste vytvoril dalSie dva markery patriace telesu Welding_Torch
(Marker_40) a ramu (Marker_41). Marker_40 je opat potrebné modifikovat, aby mal
tato polohu nie na zaciatku simulacie (teda v sucasnej polohe), ale aZ na konci
pripravnej fazy. Preto Markeru_40 predpiSeme polohu a orientaciu podla zisteni

z modelu IRB_1600_WP:

(R) klik Marker_40 >> Modify >>

Location: (LOC_RELATIVE_TO({ I3
.IRB_1600.Welding_Torch.MARKER_700))

OFieRtation: (ORI_RELATIVE_TO({180.0, 100.0, 255.0},
.IRB_1600.Welding_Torch.MARKER_700))

Opat sledujeme zmenu ikony spojenia, ¢o indikuje vloZené zaciatocné podmienky.
Model si uloZime pod pracovnym ndzvom IRB_1600_1.bin.

KedZe v momentalnom stave nemdZeme spustit simulaciu pracovnych rezimov
robota interaktivne v jednom slede, vytvorime simulacny skript, v ktorom budu
zadefinované jednotlivé pracovné rezimy pomocou prikazov pre ADAMS/Solver.

NajpodstatnejSou castou nadSho simulacného skriptu budu prikazy na aktivaciu
a deaktivaciu jednotlivych geometrickych vazieb, konkrétne pridavnej sférickej

-vh-



Authorized Training Center for MSC.ADAMS, SjF STU Bratislava

a pridavnej primarnej geometrickej vazby. Jednotlivé entity sa v programe ADAMS
daju deaktivovat a aktivovat aj ,,rucne®: (R) na entitu a zvolit poslednu polozku
(De)active.

ESte pred samotnou tvorbou simulac¢ného scriptu si vytvorime merac¢ natacania
obrobku (dblezité je, aby sa obrobok pocas zvarania otocil o 360° okolo svojej osi —
teda aby bol zavareny po celom obvode):

Utvorime marker potrebny na meranie natocenia obrobku

Main Toolbox: Construction Geometry: Maker (Add to part: Workpiece, poloha:
Marker_10)

Prave vytvoreny marker premenujeme na Makrer_400.

Utvorime merac natocenia obrobku

Main Menu: Build >> Measure >> Function >> New ...

Do prostredia Function Builderu napiSeme funkciu: AZ(MARKER_400), ¢o znamena
Angle about Z of Marker_400. Nazov bude mat MEA_WP_Angle a jednotky treba
prepnut na angle.

Dalej je potrebné vytvorit senzor, ktory zastavi pohyb pripravku, ak sa pripravok
otoci prave o 360°. Aby sme dosiahli ¢o najvacSiu presnost, tesne pred dosiahnutim
natocenia obrobku na 360° zjemnime simulacny krok na 0.001 sekundy. To
dosiahneme pouzitim dalSieho senzora.

Postup pri vytvarani senzorov:
Main Menu:; Simulate >> Sensor >> New ...

Zjemnenie simulacného kroku Zastavenie pohybu pripravku

* Modify sensor ... (—x

Name | SENSOR_WP_Angle

" Modify sensor ... (S

Name| SENSOR_STEP

-vh-

Event Definition: | Run-Time Expression b
Expression| IRB_1600 MEA_[IP_Angle J

Event Evaluation: | None =

 MNon-Angular Values & Angular Values
Vawe[3670
Eror Tolerance[ 10E-003

Standard Actions:
[~ Generate additional Output Step at event

v Set Qutput Stepsize 0.001

[~ Terminate current simulation step and .

Special Actions:

™ Set Integration Stepsize
[~ Restart Integrator

™ Refactorize Jacobian

[~ Dump State Variable Vector

il

oK Apply Cancel ‘

Event Definition: | Run-Time Expression <
Expression| IRB_1600.MEA_IP_Angle J

Event Evaluation: | None 4

€ Non-Angular Values & Angular Values
Va\ue’?;EU.U—
ErrorTo\erance’W.OE-U%—

Standard Actions'

[~ Generate additional Qutput Step at event

[~ Set Output Stepsize

[ Terminate current simulation step and ...
® simulation script or ACF file
@ Continue

Special Actions:

[” Set Integration Stepsize

[~ Restart Integrator

[” Refactorize Jacobian

[~ Dump State Variable Vector

= &

oK Apply Cancel
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Teraz uz m6zeme pristUpit k vytvoreniu simula¢ného scriptu.

Main Menu: Simulate >> Simulation Script >> New ...
Script: SIM_SCRIPT_1
Script Type: ADAMS/Solver Commands

Znenie scriptu:

I PREPARATION (Pripravna faza)

DEACTIVATE/JOINT, ID=9 I(Deaktivacia sférickej vazby)
DEACTIVATE/JPRIM, ID=1 I(Deaktivacia primarnej vazhy)
SIMULATE/TRANSIENT, END=10.0, STEPS=500 I(Spustenie simulacie)
| WELDING (Zvéranie)

DEACTIVATE/MOTION, ID=2,3,4,5,6 !(Deaktivacia pohybov 2,3,4,5,6)
ACTIVATE/JOINT, ID=9 I(Aktivécia sférickej vazhy)
ACTIVATE/JPRIM, ID=1 I(Aktivacia primarnej vazby)
MOTIONY/7, VEL, FUN=step(time,10,0,10.001,45d)  !(Spustenie pohybu pripravku)
SIMULATE/TRANSIENT, END=20.0, STEPS=500 I(Spustenie simulacie)

IENDING (Ukoncenie)

DEACTIVATE/JOINT, ID=9 |(Deaktivécia sférickej vazby)
DEACTIVATE/JPRIM, ID=1 I(Deaktivacia primarnej vazhy)
ACTIVATE/MOTION, 1D=2,3,4,5,6 I(Aktivécia pohybov 2,3,4,5,6)
DEACTIVATE/SENSOR, ID=2 I(Deaktivacia senzora)

MOT/7, VEL, FUN=0 I(Zastavenie pohybu obrobku a pripravku)

SIMULATE/TRANSIENT, END=18.2, STEPS=100 I(Spustenie simuléacie)

Okno simulac¢ného skriptu zatvorime tlacidlom OK.
Spustime simuléciu ovladanu nasim skriptom:
Main Menu: Simulate >> Scripted Controls ... a tlacidlom Start Simulation spustime

simuléciu. Model robota prevedie pripravny rezim a rezim zvarania. Model si
priebeZne uloZime pod ndzvom IRB_1600_2.bin

3. FAZA - Ukondéenie

Aj ked simulacny script uz obsahuje aj tretiu fazu (Ending), predsa treba eSte
definovat telesdm Arm_1, Arm_2, Bracket a Welding_Torch také pohyby, aby sa

-vh-
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dostali do vychodiskovej polohy ako na zaciatku simulacie. Docielime to tym, Ze
k jednotlivym predpisanym pohybom pripojime nasledujuce funkcie zo skupiny
step:

Motion_2 : + step(time,18.1,0,18.2,30d)
Motion_3: +step(time,18.1,0,18.2,-45d)
Motion_5 : +step(time,18.1,0,18.2,90d)
Motion_6 : +step(time,18.1,0,18.2,-100d)

Model si uloZzime pod menom IRB_1600_3.bin

Vyhodnotenie (pohyby servomotorov)

KedZe model robota vykonal uz cely pracovny cyklus, mézeme pristUpit

k vyhodnoteniu niektorych veli¢in. Napriklad nas zaujima, aky méa byt predpisany
pohyb telesa Arm_2 voci telesu Arm_1 pocas procesu zvarania. Pocas priebehu prvej
a tretej fazy pracovného cyklu je tento pohyb explicitne definovany pomocou funkcii
step, no pocas zvarania (2. fazy) je tento pohyb vyvolany pésobenim pridavnych
geometrickych vazieb, aktivnych iba pocas procesu zvarania. V skutocnosti, na
realnom mechanizme robota tieto pridavné geometrické vazby neexistuju. My ich
pouzivame ako pomocky prave na urcenie vzadjomnych pohybov jednotlivych telies
robota pocas zvéarania.

Urcenie potrebného priebehu vzajomného natocenia telies Arm_2 a Arm_3

Na tento Ucel si vytvorime merac, ktory bude snimat vzajomné natocenie markerov
patriacich telesam Arm_1 a Arm_2.

Main Toolbox: Construction Geometry: Marker (Add to part: Arm_1, poloha
Marker_3, Marker premenujeme na Marker_4a)

Main Toolbox: Construction Geometry: Marker (Add to part: Arm_2, poloha
Marker_3, Marker premenujeme na Marker_4b)

Vytvorime merac natocenia osi Z Markera_4b okolo Marera_4a:

Main Menu: Build >> Measure >> Function >> New ... do prostredia Function
Buildera napiSeme:

AZ(Marker_4b, Marker_4a), Nazov meraca bude: MEA Joint_3 (lebo meriame
natocenie v spojeni Joint_3), jednotky treba nastavit na Angle.
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Vysledné vzajomné natocenie telies Arm_1 a Arm_2 vyzera napokon takto:

MEA_Joint_3
200.0
f
Zvéaranie
150.0 4 - >
5 100.0
@
=
Q
f=)]
c
< 50.0 \
0.0
-50.0 T T .
0.0 50 10.0 15.0 20.0

Time (sec)

Znamena to, Ze presne takymto spdsobom musi servomotor natacat teleso Arm_2
voci telesu Arm_1 pocas celého pracovného procesu a Specialne pocas procesu
zvérania, kde je potrebné udrziavat danu polohu horaka voci zvdranému obrobku.

Zaverom: Aby sme mohli nasimulovat realny pohyb robota pocas celého pracovného
rezimu, je potrebné odstranit fiktivne pridavné geometrické z coho vyplyva, Ze je
potrebné definovat priebeh vzajomného pohybu telies v kazdom spojeni telies
mechanizmu robota (teda pre spojenia Joint_1 aZ Joint_6) a to napr. sp6sobom akym
sme ukazali pre spojenie Joint_3 (spdsobov existuje viac).

Import telies z CAD prostredia

Nakoniec nahradime nehmotné telesa, modelované pomocou lomenych ciar
modelmi telies vymodelovanych v CAD programe. Pouzijeme formaty
Stereolithography (*.stl) a STEP (*.stp). Kazdu jednu geometricku reprezentéciu,
ktort budeme importovat je potrebné priradit ku konkrétnemu telesu. Dalej treba
skontrolovat, ¢i program automaticky prepocitava hmotnostné charakteristiky
importovaného telesa, kedZe ho pripadjame k nehmotnej lomenej ciare. Ak by sme
robili dynamickd, alebo statickt analyzu, kazdé jedno teleso by muselo mat
vypocitané hmotnostné charakteristiky (bud zadanim materialu alebo hustoty
materialu v menu Modify Body).
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Postup pri importovani geometrie z CAD suborov:

Teleso zékladu (Base), patriace ramui

Main menu: File >> Import ... >> File Type: Stereolithography (*.stl), File To read:

zadame cestu k suboru Base.stl, Part Name: .IRB_1600.ground
Apply

Teleso stipa (Column):

Main menu: File >> Import ... >> File Type: Stereolithography (*.stl), File To read:

zadame cestu k siboru Column.stl, Part Name: .IRB_1600.Column

Apply

Takymto spésobom importujeme vietky telesa az po teleso Welding_Torch.
Geometria tohto telesa sa sklada z dvoch suborov a to zo suboru

Welding_Torch_mount.stp a Welding_Torch.stl.

Subor Welding_Torch_mount.stp importujeme ako doteraz:

Main menu: File >> Import ... >> File Type: STEP (*.stp), File To read: zaddme cestu

k siboru Welding_Torch_mount.stp , Part Name: .IRB_1600.Welding_Torch
Apply

Samotné teleso horéka je ale modelované v inej polohe ako ho potrebujeme

v ADAMSe. Preto ho treba hned pri importovani polohovat a orientovat do Zelanej

polohy. Najprv ale treba nastavit sekvenciu rotacii z Eulerovho systému na
Cardanov systém v Main Menu: Settings >> Coordinate System ...

" Coordinate System Settings Léj

Location Coordinates

* Cartesian
" Cylindrical
" Spherical

Rotation Sequence m -

" Body Fixed ™ Space Fixed

oK | Apply | Canc:el|

Subor Welding_Torch.stl importujeme nasledovne:
Main menu: File >> Import ...

-vh-
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Na zaver spustime simulaciu a dosiahnuté vysledky mdZzeme prezentovat bud vo

Authorized Training Center for MSC.ADAMS, SjF STU Bratislava

" File Import

[S5c=)

File Type |Stereo|ith0graphy (*.stl) j

File To Read IJbotics‘\AElEl\IREl 1600MRB1600_Geometria\Welding_Torch.stl
Part Name |_IREI_16[][].WeIding_T0rch

Scale ,1[]7
EXC -
Orientation W
Relative To ,IRB_T

Location

forme grafov alebo animécii. Model si uloZzime pod nazvom IRB_1600_full CAD.bin

A ADAMS/View 2005.2.0

File Edit View Build Simulate Review Settings Tools Help

IRB_1600

% Simulation Control

= N}

I =|»|S|v

Simulation Script Name:

IRB_1600.SIM_SCRIPT

™ Reset before and after

" Update graphics display

" Interactive = Scripted

Simulation Settings...

\\JSelect

-vh-
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