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OVEROVANIE DEMONTAZE DOZITYCH VYROBKOV
PROSTRIEDKAMI VIRTUALNEJ REALITY

VERIFICATION OF OBSOLETE PRODUCTS DISASSEMBLY
WITH THE VIRTUAL REALITY INSTRUMENTS

Daniela BANOCIOVA - Juraj KOVA

Abstract

The article characterizes the apphnoapplied in the experimental verification of the
disassembly of obsolete products with the virtuadlity instruments in the laborat:
conditions. It describes the work flow methodologith the expldatation data glove and
software.
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Uvod

Pri analyze manualne vykonavanych montédZznych operadaboratornych
podmienkach boli aplikované metodické postupywpmujuce zaznamenavdrajektorie
pohybu rdk arealizovaich naslednt ergonomickl optimalizaciu. V expenitoeh su
vyuzivané technické prostriedky virtualnej realdyergonomické moduly programového
systému CATIA.

Charakteristika realizovanych experimentov

Overované postupy vyuzivaju pri ich realizaaitodulovd, stavebnicova,
montaznu a demontaznu bunku, datovu rukavicu Cyezgll od firmy Immersions
Corporation Trekovacie zariadenie Flock of Birds od firmy Assem Technology d’alSie
prostriedky.

K vyuzivanym softvérovym produktom patri op&rg systém Windows XP, systém
CATIA a aplikatny softvér Virtual Hand for V5. Virtual Hand for \f& softvér, ktory slizi
na zabezpgenie interakcie medzi datovou rukavicou a systén@ATIA. Softér vytvara
v prostredi systéemu CATIA digitdlny model ruky, kia je mozné manipulovas 3D
objektmi. Pohyby datovej rukavice CyberGlove Il negtore su snimané a prenasané na
model digitdlnej ruky. Ovlad® a kalibrény softvér umoiuje kalibrovd snima&e
umiestnené na rukavici a taktiez konfigurouieekovacie zariadenie pre cenie suradnic
a vzajomnej polohy vysieta a sniméa.

Metodicky postup prace s virtualnymi a softvérovynmprostriedkami je
charakterizovany nasledovnymi aktivitami:

1. Pre spustenie programu VirtualHand v systémé&I8Ae potrebné oznat’ <product> z
ponuky Start na ploche monitoraStart>Immersion?VirtualHand->CATIAplug-
ins2<VirtualHandforV5>. N&tita sa Standardné V5 prostredie.

2. Ozndit je potrebnéFile 2Open z hlavného menu. Po navigacii na miesto kde je
nainStalovany program VirtualHand sa otvori subor:
CATIA\Models\Sphere.CATProducfTouto aktivitou sa n#dta produkt zlozeny
Z jedného objektu (obr.1).
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3. Nasleduje pridanie geometridudskej ruky. Zvoli sa poloZzKaroductv stromovej
Struktare a oznA sa: Components> Existing ComponentiNavigacia pokréuje na
CATIA\WModels\HumanHandRight. CATProduat ozn&i sa Open PoloZzka Hand je
pridana do stromovej Struktury. Oziaa poloZzkénandv stromovej Struktire a v pop-
up menu sa vyberie polozkdandl.objecPFlexible/Rigid Sub-Assemblygeometria
ruky musi by v polohe flexible sub-assembly v produktovom dokate(obr. 2).
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Obr. 1 Ngitanie 3D objektu Obr.2 Pridanie geometrie ruky

4. Nasleduje prechod do Virtual Hand pracovnieiclpy ozngenim: Start->Digital
Mockup=>Virtual[Hand Tym sa otvori pracovna plocha s jednotlivymi peii na
pravej liste nastrojov. Otvori sa nové okno produkho stromu s niekkymi
moznogami (obr.3).

5.  Komunik&né okno musi hy inicializované vzdy ak je g&any novy produkt, alebo
je existujuci produkt modifikovany. Tato inicializa je automaticka a potrebna ak sa
zvoli Start Manipulation.

6. Ak je inicializacia kompletna, zapireautomaticky. V predvoleni je digitalna
ruka polohovana vo ¥ahu ku kamere (pdhadu). Poliad mdéze by nastaveny
pouzitim V5 Kamera nastaveniami a dovoli pracovngmustrediu ruky prekryvanie
pod’a Zelania s objektom na scéne.

7. Kontroluje s&i ¢ervené svetlo na zapasti CyberGlove je v pozi€ii(nEsvieti LED)
a manipuluje sa s 3D objektom na ploche monitera.uchopenie objektu je potrebné
ma’ palec a jeden prst v kontakte s objektom (obrAK.je pripojené zariadenie
CyberForce hmota objektu je zobrazen& uzlicate

8. Manipulacia méze BypreruSena hdl stlatenim tl&idla na zapasti cyberglove, alebo
ozna&enim tl&idla Stop Manipulatiorv manipul&nom okne.
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Obr.3 Okno produktového stromu Obr.4 Uchopenie 3D objektu

Na experimentalnom demontaZznom pracovisku je moRymcky realizova
demontaz zvoleného vyrobku, @im pri demontazi ma pracovnik nasadenu déatovu
rukavicu. Datova rukavica umidje zaznamenatrajektorie pohybu pravej ruky. Kge
rukavica ma 18 snindav, zaznamenanych mozetby8 trajektorii. Z nich je mozné pre
d’alSie analyzy vybtaoptimalne rieSenie (obr.5).
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Obr.5 Détova rukavica a zaznam jej pohybovirtualnom prostredi

3D modely pracovisk v systtme CATIA sa vytvarajiegme z bBadiska rozmerov
a umiestnenia jednotlivych prvkov jeho technologio a infrastrukturdlneho vybavenia.
Do vytvorenych modelov sa vlozia 3D modely opemor Rozmery zodpovedajl
operatorom, ktori vykonavaju demontdZz. Nasledujeegracia trajektorii a modelu
pracoviska do jednej zostavy (obr. 6).
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Vo vytvorenom 3D digitdlnom priestore demontazneiistému je mozné pomocou
trajektorie presne napolohavarislusnuc¢as’ ruky do miesta, kde sa nachddzags
demontaznej operacie. Potom sa aktivuje modul preARanalyzy, ktory je integrovany do
ergonomickych modulov CATIE. Vysledky ergonomiclajalyzy sa zobrazia Hlavnym
kritériom je vysledné skore, ktoré moze nadolitiadnoty v rozpéati od 1 do 6im vyssia
je hodnota skére, tym menej vhodna je realizacievitdkz ergonomického Fadiska.

ObR@iklad 3D modelu pracoviska demontaZzneho systému

Z analyzy vyplyva vhodnasresp. nevhodn@sdanej pozicie ruky pri vykonavani
demontaznej operéacie. V pripade, Ze dana pozieigenvyhovujlca, je potrebné urébi
zmeny. Po realizacii zmien napr. iné umiestnenietpao sdiastkami, je mozné znovu
spusti’ RULA analyzu a zisfi ¢i sa skére zlepSilo. Takto je mozné interaktivnstppova
az kym sa nenajde taka pozicia a trajektoria pohylky, ktora je z ergonomického
hradiska vyhovujuca.

Suhrn
Vysledky experimentalnej¢innosti, ako aj poznatky z aplikacie inovativnych
postupov projektovania su vyuzivané pri generovambptimalizacii digitalnych

a virtualnych modelov montaznych a demontaznydiésyov prostrednictvom vyspelych
CAXx systemov (Catia, Inventor,...).

Kruéové slova:Demontaz, dozité vyrobky, montazne operacie, &irtal realita, datova rukavica,
softvéroveé prostriedky
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Prispevok bol vypracovany v ramci grantového projekEGA 1/0679/08 —

Integrovany systém pre inovované projektovanienglanie, organizovanie a riadenie
vyroby.
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