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GLOBALNI PRITOMNOST V KLICOVYCH
REGIONECH

o Automobilova technika

9 Vyroba

o Oddéleni prodeje

Puebla, Heiligenhaus, Cchang-3u, Pretorie, Soul,
Mexiko Némecko (hlavni sidlo) Cina Jihoafricka republika Jizni Korea
Wixom, I:amone, I?l"elouc':, Nabereznyje Celny, Jokohama,
USA Svycarsko Ceska republika Rusko Japonsko
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PRODUKTOVE PORTFOLIO

SEAT BACK LATCH

SIDE DOOR LATCH

MINI MOVER
(REAR CAMERA)

MINI LOCKING
(E.G. HEADREST)

HOOD LATCH DOOR DRIVE SYSTEM

(SIDE DOOR & SLIDING DOOR)

TRUNK LATCH

LATCH MODULE DOOR PRESENTER & POWER CLOSING
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TECHNOLOGY THAT LEADS

PROCES NAVRHU KONTAKTNICH KONTUR - MOTIVACE, DEFINICE CILE

Priklady: Navrh tvaru kontaktni kontury vhodného pro spravnou
funkci mechanizmu
= Dil2 (hnany) se Zatézi (M,) pracuje v daném rozsahu
= Hnaci moment —Pohon (M;) potrfebny pro funkci
mechanizmu dle definovanych pozadavku
) 04 \ : = Pozadavky na M; se liSi pro kazdou aplikaci e.qg.:
Dil2 J\WZ \ / — M; = konstantni — sniZzeni maximalni hodnoty potfebného
. ‘. momentu e]imjnaci Spicek (nebo rostouci tendence)
- Dil1 — Hnaci . -
= Dil2 — Hnany U 50] U 50
- My = My(p,) - ZAt? e
= M, - Pohon 50? !\\E sof ’\\#ﬁ
0.0 0.1 0.2Time(sec)o.3 0.4 05 “0.0 0.1 o.zTime(sec)o.a 0.4 05

Posunuti diléi zatéze vzhledem k ostatnimu zatizeni Fetézce )
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TEORETICKY ZAKLAD

Princip virtualnich praci

Uvazujme 100% ucinnost (bez tfeni v kontaktech i ulozeni)

Dil1 = W, = W, -Mechanicka prace vykonana Pohonem hnaciho Dilu1 musi byt stejna jako prace
spotfebovana Zatézi hnaného Dilu2. M, - ¢, = M, - ¢,; M,, M, = konst.

My, My # konst. : My (¢t) - dpy = Mp(t) - do; —s M, (t) = M,(t) - _d(pz

Contour_proposal_demonstration
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VYPOCETNI MODEL

Hnaci:
Revolute joint,
motion

A

Hnany:
Revolute joint,
motion,
Load torque

Proces navrhu kontaktnich kontur

% P4 Driving_CAMMARKER_1

‘\4’1

Kontakt mezi dily,
vcetné treni.
Model je
pfeurceny!
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Krok 0 — Vychozi stav - 3D
= Je potrfeba deaktivovat MOTION na hnaném dile

DEACTIVATE/MOTION, ID=2 Motion Hnany
SIMULATE/DYNAMIC ...

Contour_proposal_demonstration
10.05 0.1 350

] —— 3D - Natoceni hnaného dilu - Phi2 -> prevod
9.0 - —-3D - dPhi2/dPhi1 -> smérnice teény prevodu
L7} | ----- 3D - Potfebny hnaci moment o
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Zatéz vizualizace (Nmm) Natoceni hnaciho dilu - Phi1 (deg)

*Driving motion needs constant speed !
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ZLEPSENi PRUBEHU PREVODOVEHO POMERU

Krok 1

Cilem je definovat pohyb hnaného dilu vzhledem k poloze hnaciho dilu
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TECHNOLOGY THAT LEADS

PoZadovany pfevod lze

definovat pomoci Spline
10.0 T —— —r—r/ 1009 350
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VYTVORENI TVARU KONTURY

Krok 2

Hnaci:
Revolute joint,
motion

;'i

Proces navrhu kontaktnich kontur

% FO1_Driving_CAM MARKER 1

A\

Hnany:

\ motion,
Load torque

Revolute joint,

———

Simulace
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TECHNOLOGY THAT LEADS

= MOTION na hnaném dile je potfeba definovat pomoci
Spline, vytvofené v prvnim kroku

-CUBSPL(.MEASURE_Natoceni_hnaciho_dilu, 0,
SPLINE_prevod, 0)*DTOR

= Je potfeba deaktivovat kontakt mezi dily

DEACTIVATE/CONTACT, ID=1

SIMULATE/DYNAMIC...

Vytvoreni kontury

Bodies i Connectors  Results

— —
E=—8 (Trace a point's relative
: pasition
from last simulation |

Review |
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OVERENI PRINOSU
Krok 3

Hnaci: = % PO1_Driving_CAM MARKER 1 Simulace jakO v Kroku O

Revolute joint, ! A
motion \ '

¥ = Definice kontaktu se zméni na ,Curve — Curve*
\ = Je potrfeba deaktivovat MOTION na hnaném dile

DEACTIVATE/MOTION, ID=2 Motion Hnany

: . SIMULATE/DYNAMIC ...
Hnany:
Revolute joint,

\ motion,
Load torque

——
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SLABINY METODY

kiekert

TECHNOLOGY THAT LEADS

Pro funkénost metody je kriticky dulezité, aby intenzita zatéze odpovidala poloze mechanizmu.
= Pokud se vyskytne vySSi zatéz v oblasti kontury, navrzené pro zatéz nizkou. Misto zlepSeni se dostavi zhorSeni vysledku.

Rozdil mezi teoretickym a realnym pribéhem zatéZze mohou zpUsobit:

= Deformace
= Tolerance (vule)

Proces navrhu kontaktnich kontur
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NASTROJE ADAMSU S PODOBNOU FUNKCI

Machinery / Cam

1. Create Follower Motion

= Nastroj asistujici s postupem popsanym v Kroku 1, definice pohybu hnaného télesa

2. Create Cam profile ﬁ“ﬁ Q
= Nastroj asistujici s postupem popsanym v Kroku 2, konstrukce tvaru hnaného télesa ||3,.:§|

3. Construct Cam System - Ear

= Nastroj umoznujici implementovat vytvoreny systém do modelu

* Primarné zameéreny na vacky
Je oCekavan pohyb hnaciho télesa 360°

= NenasSel jsem zpusob, jak postupovat v iteracich pro odladéni kontury
Nastroj ma pfimo zabudovanou funkci pro optimalizaci, ale vétSinou potfebuji hledat feSeni ruéné.
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PROSTOR PRO

DOTAZY
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