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Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

PREFATA

In peisajul actual al Industriei 4.0, eficienta proceselor de productie nu mai este doar un
avantaj competitiv, ci o conditie a supravietuirii pe piata. Digitalizarea fabricilor a transformat
modul in care proiectam, testam si implementam liniile de productie, iar software-ul Tecnomatix
Process Simulate se afla in avangarda acestei revolutii.

Cartea de fata - ,, Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate”, a fost
elaborata din necesitatea de a oferi studentilor, inginerilor si pasionatilor de robotica un ghid
structurat si aplicat intr-un domeniu marcat adesea de o curba de invatare abrupta. Simularea nu
mai reprezinta doar o simpla vizualizare 3D, ea este instrumentul critic prin care putem anticipa
coliziuni, optimiza timpii de ciclu si valida fluxuri tehnologice complexe inainte ca prima piesa de
echipament sd fie instalata fizic in fabrica.

Desi documentatia tehnica a software-ului este vasta, utilizatorul aflat la inceput de drum are
nevoie de o metodologie clara de lucru. Lucrarea este conceputda ca un parcurs logic, de la
configurarea de baza a mediului de lucru si gestionarea datelor in structuri eMS, pana la aspecte
avansate de cinematica inversa si analiza de coliziuni.

Aceasta lucrare este dedicata atdt studentilor din facultdtile de profil tehnic (Robotica,
Mecatronica, Automatica), cadt si inginerilor din industria auto si aerospatiala care doresc sa isi
aprofundeze cunostintele in utilizarea solutiilor Siemens.

Digitalizarea inseamna precizie. Sper ca acest manual sa devina un instrument de lucru
indispensabil pe biroul (sau ecranul) fiecarui viitor specialist in simulare, oferindu-i claritatea
necesara pentru a transforma conceptele abstracte in celule robotice functionale si sigure.

Alina Bianca POP
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1. SIMULAREA ROBOTICA CU PROCESS SIMULATE

Aceastd carte oferd o perspectivd academica si practicd asupra utilizarii software-ului Process
Simulate on eMS (Engineering Manufacturing Services) pentru activitdti de simulare robotica.
Obiectivul principal este de a familiariza utilizatorii cu fluxul de lucru esential (Workflow) necesar
pentru accesarea datelor, configurarea mediului de lucru si crearea structurii de operatii (Operation
Tree) la nivel 1nalt. Stapanirea acestor concepte de baza este fundamentald pentru dezvoltarea
ulterioara a simularilor complexe.

1.1. ACCESAREA DATELOR iN PROCESS SIMULATE

Accesarea corectd a datelor reprezintd primul pas critic 1n orice sesiune de lucru Process Simulate.
Acest capitol descrie metodele de pornire a aplicatiei si de deschidere a unui proiect existent dintr-o
baza de date eMS (sau o baza de date similara).

Obiectiv: Deschiderea unei sesiuni Process Simulate dintr-un studiu specific.
Workflow: Pornirea Aplicatiei si incircarea Studiului
1. Pornirea Aplicatiei:

o Daca pictograma Process Simulate este disponibila pe desktop, executati un dublu-
clic.

o In caz contrar, navigati la meniul Windows Start — Programs — Tecnomatix —
Engineering Applications — Process Simulate.

2. Autentificarea (Login):

o In fereastra de autentificare, introduceti ID-ul de utilizator din baza de date eMS (ex:
userl) in campul Login.

o Introduceti parola in campul Password.

o Apasati OK.
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3. Selectarea Proiectului:
o Se va afisa fereastra Open Project (Lista de Proiecte).
o Selectati proiectul dorit din lista Projects List (ex: Basics Project-userX).

o Apasati OK.

4. incircarea Studiului:

o InProcess Simulate Navigation Tree, navigati la studiul dorit (ex: un RobcadStudy
sau un LineSimulation Study).

o Executati Click-dreapta pe studiu.
o Selectati Load in Standard Mode pentru a incarca mediul de simulare.
Workflow: Iesirea din Aplicatie
1. Alegeti File — Exit din meniul principal pentru a inchide sesiunea Process Simulate.

Intelegerea fluxului de lucru pentru deschiderea si inchiderea sesiunilor asigura o gestionare eficienta
a datelor proiectului, esentiald pentru consistenta si integritatea bazei de date eMS.
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1.2.CONFIGURAREA OPTIUNILOR DE BAZA

Setarile corecte ale optiunilor de baza, in special cele legate de Graphic Viewer (Vizualizatorul
Grafic) si System Root, sunt vitale pentru o experientd de utilizare optima si pentru managementul
eficient al datelor. System Root defineste calea relativa cétre toate obiectele din biblioteca, facilitand
referentierea obiectelor intre studiile din proiecte diferite.

Obiectiv: Setarea optiunilor de baza pentru Graphics Viewer (inclusiv culoarea de fundal) si a
Process Simulate System Root.

Workflow: Setarea Culorii de Fundal in Graphic Viewer
1. Accesarea Optiunilor:
o InProcess Simulate, alegeti Tools — Options.
2. Navigarea la Setarile de Aparenta:
o In dialogul Options, selectati fila (tab) Appearance.

o In panoul din stinga, sub Graphic Viewer, selectati sub-sectiunea Background.

3. Configurarea Fundalului:

o In sectiunea Background din partea de jos, schimbati tipul de fundal. Din lista
derulantd care afiseaza initial Vertical (sau alta optiune), selectati Solid.

o Faceti clic pe selectorul de culoare si alegeti culoarea negru (black) pentru fundal.

o Nota: Daca se alege optiunea Corners in loc de Vertical, se pot selecta patru culori
diferite pentru un efect de gradient. Pentru acest exercitiu se utilizeazd Solid.
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4. Aplicarea Schimbarilor:

o Apasati OK pentru a salva si aplica noile setari.

Configurarea adecvatd a mediului de lucru, cum ar fi setarea culorii de fundal la negru pentru un
contrast optim, imbunatateste lizibilitatea si precizia vizualizarii grafice a simuldrilor.

1.3.CREAREA ARBORELUI DE OPERATII

Arborele de Operatii (Operation Tree) este structura ierarhica centrald in Process Simulate, definind
secventa logica si organizarea activitatilor de productie (operatiile). Crearea unei structuri la nivel
inalt ajutd la Tmpartirea sarcinii generale de simulare In componente gestionabile, de obicei statii de
lucru sau sub-procese majore.

1.3.1. Crearea Radacinii Arborelui de Operatii

Obiectiv: Crearea nivelului superior (rddacina) al arborelui de operatii, numit Operation Tree, ca
obiect de tip CompoundOperation.

Workflow: Crearea Radacinii Operatiilor

10
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1. Navigare si Check Out:

o InProcess Simulate Navigation Tree, extindeti proiectul curent (ex: Basics Project -
- user...).

o Executati Click-dreapta pe colectia (folderul) Operation.

o Alegeti Check Out si confirmati cu OK in dialogul Check Out.

2. Crearea unui Obiect Nou (New):

o Executati din nou Click-dreapta pe colectia (folderul) Operation.
11
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o Alegeti New.
3. Configurarea Noului Obiect:
o In dialogul New, navigati si localizati tipul de obiect CompoundOperation.

o Bifati caseta de selectie corespunzdtoare sau introduceti 1 in campul Amount
(Cantitate).

o Derulati la dreapta si introduceti Operation Tree in cAmpul Name (Nume).

o Apasati OK in dialogul New.

4. Vizualizarea Radacinii Operatiilor:
o Extindeti folderul Operation.

o Executati Click-dreapta pe obiectul Operation Tree CompoundOperation (nu pe
folder).

o Alegeti Navigation Tree pentru a deschide o a doua fereastra Navigation Tree
(Navigation Tree (2)) cu acest obiect ca radacina.

12
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5. Adaugarea Statiilor la Operatia Radacina
Obiectiv: Adaugarea a doua statii de lucru ca sub-operatii in cadrul raddcinii Operation Tree.
Workflow: Adaugarea Statiilor

1. Initierea Crearii (New):

o In fereastra Navigation Tree (2) (al cirei obiect radicini este Operation Tree),
executati Click-dreapta pe obiectul Operation Tree CompoundOperation.

o Alegeti New.
2. Configurarea Statiilor:

o In dialogul New, navigati si localizati din nou tipul de obiect CompoundOperation
(acest tip este utilizat pentru a reprezenta si statiile, care sunt operatii compuse).

o Introduceti 2 in cdimpul Amount (Cantitate), deoarece dorim sa cream doua statii.
o Introduceti Station [1] in cAmpul Name (Nume).

= Nota: Utilizarea parantezelor drepte [ | in nume ([1]) indica software-ului sa
incrementeze automat numarul (rezultand Station 1 si Station 2).

o Apasati OK in dialogul New.
13
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3. Verificarea Structurii:

o Extindeti structura sub Operation Tree in fereastra Navigation Tree (2) pentru a
vizualiza cele doua statii nou create (Station 1 si Station 2).

Prin crearea ierarhiei de tip CompoundQOperation, am stabilit cadrul operational de baza, incluzand
operatia principald (Operation Tree) si sub-operatiile sale logice (Station 1, Station 2). Aceasta
structurd este esentiald pentru organizarea si secventierea fluxurilor de lucru detaliate din cadrul
fiecdrei statii in etapele ulterioare ale simularii.

1.3.2. Crearea Radacinii Arborelui de Resurse

Similar cu Arborele de Operatii, Arborele de Resurse (Resource Tree) este o structurd ierarhica
esentiala. Obiectivul sdu este de a organiza toate resursele fizice si logice (cum ar fi statii, roboti,
unelte, dispozitive sau operatori umani) care vor fi utilizate pentru a executa operatiile definite
anterior. Crearea unei structuri de resurse la nivel inalt, care adesea oglindeste structura operatiilor,
este un pas fundamental Tn modelarea simularii.

Obiectiv: Crearea nivelului superior (radacind) al arborelui de resurse, numit Resource Tree, ca obiect
de tip CompoundResource.

Workflow: Crearea Radacinii Resurselor
1. Navigare si Check Out:

o In fereastra principald Navigation Tree, extindeti proiectul curent (ex: Basics Project
-- user...).

o Executati Click-dreapta pe colectia (folderul) Resource.

o Alegeti Check Out si confirmati cu OK in dialogul Check Out.

14
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2. Crearea unui Obiect Nou (New):
o Executati din nou Click-dreapta pe colectia (folderul) Resource.
o Alegeti New.
3. Configurarea Noului Obiect:
o In dialogul New, navigati si localizati tipul de obiect CompoundResource.

o Bifati caseta de selectie corespunzdtoare sau introduceti 1 in campul Amount
(Cantitate).

o Derulati la dreapta si introduceti Resource Tree in campul Name (Nume).

o Apasati OK in dialogul New.

15
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4. Vizualizarea Radacinii Resurselor:
o Extindeti folderul Resource.

o Executati Click-dreapta pe obiectul Resource Tree CompoundResource (nu pe
folder).

o Alegeti Navigation Tree pentru a deschide o noua fereastrda Navigation Tree (ex:
Navigation Tree (3)) cu acest obiect ca radacina.

Adaugarea Statiilor la Resursa Radacina

Obiectiv: Adaugarea a doua statii de lucru (ca resurse compuse) in cadrul radacinii Resource Tree.

16
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Workflow: Adaugarea Statiilor de Resurse
1. Initierea Crearii (New):

o In fereastra Navigation Tree (3) (al carei obiect radicini este Resource Tree),
executati Click-dreapta pe obiectul Resource Tree CompoundResource.

o Alegeti New.
2. Configurarea Statiilor:
o In dialogul New, navigati si localizati din nou tipul de obiect CompoundResource.
o Introduceti 2 in campul Amount (Cantitate).
o Introduceti Station [1] In cAmpul Name (Nume).

= Nota: Utilizarea parantezelor drepte [ | in nume ([1]) indica software-ului sa
incrementeze automat numarul (rezultdnd Station 1 si Station 2).

o Apasati OK in dialogul New.
3. Verificarea Structurii:

o Extindeti structura sub Resource Tree in fereastra Navigation Tree (3) pentru a
vizualiza cele doua statii de resurse nou create (Station 1 si Station 2).

Prin finalizarea etapelor prezentate asupra Arborelui de Resurse (Resource Tree), am stabilit o
structurd ierarhica pentru gestionarea tuturor activelor fizice ale liniei de productie. Aceasta structura
este paralela cu Arborele de Operatii (Operation Tree) si este acum pregéatita pentru etapa de asociere,
in care legam resursele de operatiile pe care le vor deservi.

1.4.ASOCIEREA STRUCTURILOR

Asocierea structurilor este procesul central in Process Simulate care da viata modelului de simulare.
Acesta implica crearea de legdturi logice intre cele trei ierarhii fundamentale: Proces (Arborele de
Operatii - ce se face?), Produs (Arborele de Produse - pe ce se lucreaza?) si Resursa (Arborele de
Resurse - cine executd?). Acest model interconectat este adesea denumit PPR (Product-Process-

17
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Resource). Obiectivul acestui capitol este de a asocia structurile de operatii, resurse si produse create
anterior la nivelul statiilor.

Obiectiv: Asocierea statiilor din Arborele de Resurse (Resource Tree) cu statiile corespunzatoare din
Arborele de Operatii (Operation Tree).

Workflow: Asocierea Resurselor la Operatii (Drag and Drop)
1. Pregatirea Vizualizarii:

o Asigurati-va ca atat fereastra Navigation Tree (2) - 'Operation tree' cat si fereastra
Navigation Tree (3) - Resource tree sunt vizibile si aranjate una langa alta.

2. Asocierea Statiei 1:

o Din Navigation Tree (3) (Resurse), selectati obiectul Station 1
(CompoundResource).

o Executati Drag-and-drop (trageti si plasati) acest obiect peste Station 1
(CompoundOperation) din Navigation Tree (2) (Operatii).

3. Asocierea Statiei 2:

o Repetati procesul: selectati Station 2 (CompoundResource) din Navigation Tree (3)
si plasati-1 peste Station 2 (CompoundOperation) din Navigation Tree (2).

4. Verificarea Asocierii (Partea 1 - Operatie):

o In Navigation Tree (2), executati Click-dreapta pe Station 1 (CompoundOperation)
si alegeti Properties.

18
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o In dialogul Properties, sclectati fila (tab) Resources pentru a vizualiza resursa
(Station 1 CompoundResource) care tocmai a fost asociata.

5. Verificarea Asocierii (Partea 2 - Resursa):

o In Navigation Tree (3), selectati Station 1 (CompoundResource) si deschideti
Properties.

o Selectati fila (tab) Operations pentru a vizualiza cealaltd jumatate a relatiei
bidirectionale care tocmai a fost creata.
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Asocierea Pieselor cu Operatiile (Part Assignment)

Obiectiv: Asocierea reperelor (piese finale sau ansambluri) din Arborele de Produse (Product Tree)
cu operatiile specifice (statiile) care le vor procesa.

Workflow: Asocierea Produselor la Operatii
1. Deschiderea Arborelui de Produse:
o In fereastra principala Navigation Tree, extindeti colectia (folderul) Product.

o Executati Click-dreapta pe obiectul rddacina al produsului (ex: 'ps0003"Product Tree'
CompoundPart) si alegeti Navigation Tree. Se va deschide o noud fereastra (ex:
Navigation Tree (4) sau (5)).

2. Extinderea Structurii:

o In noua fereastrd a Arborelui de Produse, executati Click-dreapta pe ridicina
'ps0003"Product Tree' si alegeti Expand — Expand 3 Levels pentru a vizualiza toate
sub-componentele.
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3. Asocierea Pieselor (Drag and Drop):

o Din fereastra Arborelui de Produse, selectati ansamblul 'ps0006"Purchased Assy 1'
(CompoundPart) si plasati-1 (drag-and-drop) peste Station 1 (CompoundOperation)
din Navigation Tree (2).

o Selectati piesa 'ps0007"Part C' si plasati-o, de asemenea, peste Station 1
(CompoundOperation).
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o Selectati piesa 'ps0008"Part D' si plasati-o peste Station 2 (CompoundOperation).

4. Verificarea Asocierii:

o Selectati Station 1 (CompoundOperation) in Navigation Tree (2) si deschideti
fereastra Properties.

o Selectati fila (tab) Products pentru a vizualiza lista pieselor si ansamblurilor care i-au
fost alocate (ex: Purchased Assy 1 si Part C).

5. Finalizare:

o Inchideti fereastra Properties si fereastra Navigation Tree a produsului.
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Adaugarea Resurselor Specifice in Arborele de Resurse

Obiectiv: Popularea statiilor de resurse (Station 1, Station 2) cu resurse specifice (robot si operator
uman) din biblioteca proiectului.

Workflow: Adaugarea Resurselor din Biblioteca
1. Deschiderea Bibliotecii de Resurse:
o In fereastra principala Navigation Tree, navigati la colectia (folderul) Libraries.

o Executati Click-dreapta pe biblioteca ResourceLibrary si alegeti Navigation Tree.
Se va deschide o fereastra a bibliotecii (ex: Navigation Tree (7)).

2. Pregatirea Vizualizarii:

o Asigurati-va ca fereastra bibliotecii (Navigation Tree (7)) si fereastra Arborelui de
Resurse (ex: Navigation Tree (8) - Resource tree) sunt vizibile.

3. Alocarea Resurselor (Drag and Drop):
o Din fereastra ResourceLibrary, selectati resursa robot (ex: fanuc_arcmate 120).

o Plasati-o (drag-and-drop) peste Station 1 (CompoundResource) in fereastra Resource
tree.

o Din fereastra ResourceLibrary, selectati resursa operator uman (ex: Human (Jack)).

o Plasati-o peste Station 2 (CompoundResource) in fereastra Resource tree.

Prin finalizarea acestor asocieri, modelul de simulare este acum structural complet la nivel Tnalt. Am
definit operatiile (Procesul), am alocat resursele (Resursa) necesare executarii lor si am specificat
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piesele (Produsul) care vor fi procesate. Aceasta fundatie PPR permite tranzitia catre definirea
detaliatd a traiectoriilor robotice, a simuldrilor ergonomice si a secventierii logice a evenimentelor.

1.5. EXAMINAREA TIPURILOR DE OBIECTE

Process Simulate utilizeaza o gama vasta de tipuri de obiecte, fiecare reprezentand o entitate
specifica in contextul de productie (Ex: CompoundOperation, CompoundResource, PartPrototype,
etc.). Intelegerea structurii, a colectiilor si a simbolurilor asociate fiecarui tip de nod in Navigation
Tree este cruciald pentru navigarea si managementul eficient al proiectului.

Obiectiv: Identificarea si examinarea diverselor tipuri de noduri de obiecte disponibile 1n structura
proiectului.

Workflow: Explorarea Tipurilor de Noduri
1. Navigarea in Colectii:

o Examinati colectiile din vizualizatorul Navigation Tree (Arborele de Navigatie),
cum ar fi Product, Operation, Resource si Libraries.

o Observati ca fiecare nod este identificat printr-o pictograma (icon) si, in cazul
nodurilor de operatii, printr-un custom caption care poate afisa informatii
suplimentare (de exemplu, timpul alocat pentru operatie).

2. Identificarea Tipurilor:
o Extindeti ierarhiile din fiecare colectie (daca nu sunt deja extinse).

o Incercati sa recunoasteti cat mai multe tipuri de noduri posibile (ex: nodurile pentru
operatii compuse, resurse compuse, parti, studii).

o Nota: Utilizati o diagrama de referintd (daca este disponibild) pentru a corela vizual
simbolurile cu denumirile tipurilor de obiecte.

Familiarizarea cu diferitele tipuri de obiecte si modul in care acestea sunt organizate in colectii
(foldere) in Navigation Tree oferd o hartd mentald a intregului proiect, esentiald pentru efectuarea
operatiilor ulterioare de creare si modificare.

1.6. RELATIA PROTOTIP SI INSTANTA

Relatia dintre prototip si instantd este un concept fundamental in Process Simulate, asigurand coerenta
si reutilizarea datelor. Un Prototype (Prototip) este definitia originald a unui obiect (o piesa, o resursa,
o unealta) si este stocat in Libraries (Biblioteci). O Instance (Instantd) este o referinta (o utilizare) a
acelui prototip, plasatd intr-un arbore de lucru (ex: Product Tree sau Resource Tree). Instantele
mostenesc majoritatea atributelor de la prototip, dar pot avea proprietéti specifice contextului lor de
utilizare (ex: pozitie, orientare).
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1.6.1. Examinarea Bibliotecii de Piese
Obiectiv: Deschiderea si examinarea proprietatilor prototipurilor de piese stocate 1n biblioteca.
Workflow: Accesarea si Vizualizarea Prototipurilor de Piese

1. inchiderea Ferestrelor:

o Inchideti toate ferestrele Properties si Navigation Tree deschise anterior, pastrand
doar Navigation Tree principala.

2. Deschiderea Bibliotecii de Piese:
o In Navigation Tree principali, navigati la colectia (folderul) Libraries.
o Executati Click-dreapta pe PartLibrary.

o Alegeti Navigation Tree. Se va deschide un vizualizator nou numit, de obicei,
Navigation Tree (2) - PartLibrary.

3. Vizualizarea Proprietatilor Prototipului:

o In Navigation Tree (2), extindeti arborele pentru a vedea obiectele de tip
PartPrototype (ex: 'ps0008"Part D'").
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o Executati Click-dreapta pe unul dintre obiectele PartPrototype si alegeti Properties.
4. Examinarea Tipului de Obiect:
o In dialogul Properties deschis, asigurati-va ca este selectati fila General.

o Acordati atentie cAmpului Type, care va indica PartPrototype.

5. Blocarea Fereastrei Properties (Optional):

o Pentru a mentine fereastra Properties vizibila si asociata acestui obiect, faceti clic pe
pictograma Lock displayed information (de obicei, o pictograma cu un lacat sau un
disc).
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Examinarea Instantelor de Piese in Arborele de Produs

Obiectiv: Vizualizarea relatiei dintre prototipul din biblioteca si instanta sa utilizatd in Product Tree
si examinarea proprietatilor instantei.

Workflow: Compararea Prototipului cu Instanta
1. Deschiderea Arborelui de Produs:

o InNavigation Tree principald, executati Click-dreapta pe radicina Product Tree din
colectia Product.

o Alegeti Navigation Tree. Se va deschide o noua fereastrd (ex: Navigation Tree (3) -
'ps0003"Product Tree').

2. Utilizarea Lupei pentru Relatie:

o Executati Drag-and-drop (trageti si plasati) al unui PartPrototype (ex: 'ps0008"Part
D') din fereastra Navigation Tree (2) - PartLibrary pe pictograma lupa (magnifying
glass) aflata pe fereastra Navigation Tree (3) - Product Tree.

o Rezultat: Arborele de Produs se va extinde automat, iar instantele corespunzétoare ale
prototipului 1n cauza (ex: 'ps0008"Part D') din arborele de produs vor fi evidentiate.
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3. Vizualizarea Proprietatilor Instantei:

o Executati Click-dreapta pe obiectul Part evidentiat in Product Tree (Navigation
Tree (3)) si alegeti Properties.

o In dialogul Properties (ex: Properties (2)), selectati fila General.

o Observati campul Type. Acesta va arata PartPrototype urmat de un mic (i) (ex:
PartPrototype(i)), indicand faptul cd este o Instanta a prototipului.
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4. Finalizarea Activitatii:

o Inchideti ferestrele de Properties si vizualizatoarele Navigation Tree (Navigation
Tree (2) si Navigation Tree (3)) care au fost deschise pentru aceasta activitate.

In Process Simulate, prototipurile de obiecte din Libraries servesc ca matrite reutilizabile, iar
instantele din arborii de lucru (Product Tree, Resource Tree) sunt reprezentari utilizate in simulare.
Aceastd arhitecturd de mostenire (instantele mostenesc atribute de la prototipuri) este esentiald pentru
a mentine eficienta datelor si pentru a permite modificari centralizate.

1.6.2. Examinarea Bibliotecii de Resurse

Principiul Prototip-Instantd se aplica si resurselor (roboti, unelte, operatori umani), permitand
modelarea eficienta a celulelor de productie. Prototipurile de resurse sunt stocate in ResourceLibrary
si oferd baza (geometrie, cinematid) pentru toate utilizdrile ulterioare, care sunt reprezentate ca
Instante in Arborele de Resurse al Proiectului.

Obiectiv: Deschiderea si examinarea proprietdtilor prototipurilor de resurse (ex: robot, operator
uman) din biblioteca.

Workflow: Accesarea si Vizualizarea Prototipurilor de Resurse
1. Inchiderea Fereastrelor:

o Inchideti toate ferestrele Properties si Navigation Tree deschise anterior, pastrand
doar Navigation Tree principala.

2. Deschiderea Bibliotecii de Resurse:
o In Navigation Tree, navigati la colectia (folderul) Libraries.
o Executati Click-dreapta pe ResourceLibrary.

o Alegeti Navigation Tree. Se va deschide un vizualizator nou (ex: Navigation Tree

2)).
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3. Extinderea si Selectarea:
o In fereastra nou deschisi, extindeti arborele bibliotecii.
o Selectati un prototip de resursa (ex: fanuc_arcmate 120).
4. Vizualizarea Proprietatilor Prototipului:
o Executati Click-dreapta pe prototipul de resursa si alegeti Properties.

o In dialogul Properties (fila General), acordati atentie cAmpului Type, care va afisa
tipul specific de prototip (ex: ToolPrototype sau CompoundResource pentru un
robot/om).

5. Inchiderea Fereastrei:

o Inchideti dialogul Properties.

Examinarea Instantelor in Arborele de Resurse
Obiectiv: Observarea modului in care o instantd de resursa este referentiata in Arborele de Resurse.
Workflow: Explorarea Relatiei Instanta-Prototip

1. Navigarea la Resurse:

o In Navigation Tree principald, navigati la colectia (folderul) Resource.
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o Executati Click-dreapta pe radacina Resource Tree si deschideti-o intr-un
vizualizator Navigation Tree separat (ex: Navigation Tree (3)).

2. Identificarea Instantelor:

o Extindeti Resource Tree pand cand vedeti instantele resurselor adaugate anterior (ex:
robotul fanuc_arcmate 120 sub Station 1).

3. Verificarea Relatiei:

o Executati Drag-and-drop al unei Instante de resursd din Arborele de Resurse pe
pictograma lupa (magnifying glass) a ferestrei bibliotecii de resurse. Aceasta actiune
va evidentia prototipul corespunzator in biblioteca, consolidand intelegerea relatiei
Instanta-Prototip.

4. inchiderea Fereastrelor:

o Inchideti ferestrele Navigation Tree (2) si Navigation Tree (3) deschise pentru aceasti
activitate.

Nota: Biblioteca de Operatii (Operation Library) nu respecta relatia Prototip-Instantd in acelasi
mod; fiecare operatie este considerata individuala. Biblioteca de Operatii serveste ca un depozit de
operatii standard sau puncte de pornire.

Modelul Prototip-Instanta aplicat resurselor asigurd ca toate atributele de baza (geometrie, cinematid)
sunt definite o singurd data la nivel de prototip in bibliotecd, in timp ce instantele din Arborele de
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Resurse pot fi pozitionate si configurate individual pentru a se potrivi cerintelor specifice ale fiecarei
statii de lucru.

1.7.CREAREA UNUI STUDIU

Un Study (Studiu) este containerul de baza in Process Simulate care reuneste o selectie de operatii,
resurse $i piese necesare pentru o simulare specificd. Crearea unui studiu necesita pregatirea mediului
de lucru (Working Folder) si definirea noului container de studiu.

1.7.1. Setarea Working Folder
Obiectiv: Setarea folderului de lucru (zona temporara de stocare, scratch area) a software-ului.
Workflow: Configurare si Alocare

1. Inchiderea Fereastrelor:

o Inchideti toate vizualizirile Navigation Tree suplimentare, pastrind doar pe cea
principala.

2. Navigare la Working Folders:

o In Navigation Tree, navigati la colectia (folderul) Working Folders.
3. Check Out Folder Personalizat:

o Localizati folderul de lucru alocat (ex: Userl Working Folder).

o Executati Click-dreapta pe folderul alocat si alegeti Check Out.

o Apasati OK in dialogul de confirmare.
4. Setarea ca Working Folder:

o Alegeti File — Project Management — Set as Working Folder din meniul
principal.

o Nota: Dupa setare, numele folderului de lucru in Navigation Tree va fi afisat in format
aldin (bold).
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Working Folder este esential, actiondnd ca o zond temporard unde Process Simulate stocheaza
fisierele de lucru si de salvare in timpul sesiunii. Setarea acestuia este un pas de pregatire necesar
inainte de a crea orice entitate noud, cum ar fi un studiu.

1.7.2. Crearea unui nou Studiu Robotic

Dupa pregétirea folderului de lucru, pasul urmator este crearea unui nou studiu (de tip Robcad
Study), urmatd de adaugarea structurii de operatii la acesta si, in final, incarcarea studiului in mediul
de simulare.

Obiectiv: Crearea unui container de studiu nou in folderul alocat.
Workflow: Definirea Studiului (Robcad Study)
1. Navigare si Check Out (Folder Studiu):
o In Navigation Tree, extindeti colectia (folderul) Studies.
o Localizati folderul de studiu alocat (ex: Linel).
o Executati Click-dreapta pe folderul alocat si alegeti Check Out.

o Atentie: Bifati caseta with Hierarchy in dialogul de Check Out (aceasta este una
dintre rarele cazuri in care este necesar).

o Apasati OK si extindeti folderul de studiu.
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2. Crearea Studiului:
o Executati Click-dreapta pe folderul de studiu alocat (ex: Linel StudyFolder).
o Alegeti New.
o In dialogul New, bifati caseta pentru Robcad Study.
o Schimbati Name-ul (Numele) in Study.

o Apasati OK.
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Popularea si Incircarea Studiului
Obiectiv: Adaugarea structurii de operatii la studiu si deschiderea acestuia in Graphic Viewer.
Workflow: Asamblarea si Deschiderea Studiului
1. Asocierea Arborelui de Operatii:
o Localizati Operation Tree CompoundOperation in colectia Operation.

o Executati Drag-and-drop (trageti si plasati) Operation Tree CompoundOperation
peste noul obiect Study RobcadStudy creat in folderul de studii.

o Nota: In mod normal, s-ar adduga doar o portiune relevantd a Arborelui de Operatii,
nu Intreaga structura.
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2. Incircarea Studiului:
o Executati Click-dreapta pe obiectul Study RobcadStudy.

o Alegeti Load in Standard Mode.
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3. Vizualizare 3D:
o In fereastra Graphic Viewer (Vizualizatorul Grafic) care se deschide:

= Executati Click-dreapta si alegeti Display AllL

= Executati Click-dreapta si alegeti Zoom to Fit.
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o Acum ar trebui sa vedeti reprezentarile 3D ale resurselor asociate studiului (robotul si
operatorul uman, daca acestea aveau deja date 3D atasate prototipurilor lor).

4. Finalizarea Activitatii:
o Inchideti toate vizualizatoarele Navigation Tree deschise, cu exceptia celui principal.

Studiul este acum creat si incarcat, aducand in mediul 3D toate operatiile, resursele si piesele (daca
acestea au geometrie) definite si asociate. Aceastd etapa marcheaza finalizarea configurarii initiale a
mediului si pregateste terenul pentru definirea detaliatd a traiectoriilor, a logicii de simulare si a
analizei rezultatelor.

1.8. PREZENTARE GENERALA A VIZUALIZATORULUI PROCESS SIMULATE

Dupa incarcarea unui studiu, mediul de lucru Process Simulate devine populat cu vizualizatoare cheie
precum Object Tree, Operation Tree si Relations Viewer. Aceste instrumente sunt esentiale pentru
navigarea, examinarea si verificarea relatiilor dintre diferitele entitati (piese, resurse, operatii) incluse
in simulare.

1.8.1. Explorarea Studiului incircat

Obiectiv: Navigarea prin structurile de date din Object Tree si Operation Tree si examinarea
relatiilor din Relations Viewer.

Workflow: Navigarea in Arbori
1. Localizarea Object Tree:

o Localizati vizualizatorul Object Tree (Arborele de Obiecte) si asigurati-va cad este
selectata fila (tab) corespunzatoare.
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2. Extinderea Structurii:

o In Object Tree, executati Click-dreapta pe folderul Parts si alegeti Expand 2 Levels.
Se vor vedea piesele si sub-ansamblurile alocate studiului.

o Executati Click-dreapta pe folderul Resources si alegeti Expand 3 Levels. Se vor
vedea statiile si resursele specifice (ex: robot, operator uman).

3. Extinderea Operatiilor:
o Localizati vizualizatorul Operation Tree (Arborele de Operatii).

o Faceti clic pe simbolul + de langd Operation Tree CompoundOperation pentru a
extinde si a vedea Station 1 si Station 2.
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Workflow: Utilizarea Relations Viewer si Properties
1. Deschiderea Relations Viewer:

o Daca nu este vizibil, alegeti View — Open with — Relations Viewer din meniul
principal.

2. Examinarea Relatiei Resursa-Operatie (Nivel Radacina):
o In Operation Tree, selectati Operation Tree Compound Operation.

o In Relations Viewer, observati relatia cu Resource Tree Compound Resource,
confirmand legdtura bidirectionald realizata anterior.
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3. Examinarea Relatiilor l1a Nivel de Statie (PPR):
o In Operation Tree, selectati Station 1 CompoundOperation.

o In Relations Viewer, observati entititile de Products (ex: Purchased Assy 1, Part C)
si Resources (ex: Station 1 Resource) asociate acestei operatii.

o Repetati procesul pentru Station 2 CompoundOperation pentru a vizualiza piesa Part
D.
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4. Vizualizarea Proprietatilor:

o In Operation Tree, selectati Operation Tree si alegeti View — Open with —
Properties (sau apasati Alt+Enter).

o Examinati atributele (Attributes), costurile (Cost & Responsibility) si relatiile (filele
Products, Resources) pentru obiectul selectat.

o Selectati alte obiecte in Operation Tree pentru a vedea atributele lor.

5. inchiderea:
o Inchideti vizualizatorul Properties.

Vizualizatoarele Object Tree, Operation Tree si Relations Viewer functioneaza ca un sistem de
diagnosticare a datelor. Acestea permit utilizatorului sa verifice rapid structura datelor, sa confirme
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asocierile PPR (Produs-Proces-Resursd) si sd acceseze atributele detaliate ale oricarui obiect de baza
din baza de date.

1.9. GESTIONAREA LAYOUT-ULUI FERESTRELOR

Process Simulate permite utilizatorilor sa personalizeze si sd salveze aranjamentul ferestrelor
(viewers) si al barelor de instrumente (Layout) pentru a optimiza eficienta in functie de sarcina (ex:
un layout pentru Path Editor, altul pentru Collision Viewer). Aceasta flexibilitate Tmbunatateste
productivitatea prin acces rapid la informatiile necesare.

12.1.Docking si Floating Viewers

Obiectiv: Modificarea modului de afisare al vizualizatoarelor intre starile Docked (andocat),
Floating (plutitor), Tabbed (cu file) si Auto Hide (ascundere automata).

Workflow: Modificarea Pozitiei Ferestrelor
1. Identificarea Vizualizatoarelor:

o Localizati vizualizatoarele deschise (ex: Navigation Tree, Object Tree, Operation
Tree, Relations Viewer, Sequence Editor etc.).

2. Trecerea la Floating (Plutitor):

o In coltul din dreapta sus al zonei de titlu a vizualizatorului (ex: Operation Tree), faceti
clic pe pictograma Window Position (pozitia ferestrei) si alegeti Floating. Fereastra
devine mobila.
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3. Trecerea la Docking (Andocare):

o Dublu-clic pe zona de titlu a vizualizatorului plutitor pentru a-1 andoca automat inapoi

la pozitia sa initiala.

4. Andocare in Pozitie Noua:

o Trecere la Floating (sau desprindeti-1 din pozitia andocata actuald, tragand de bara de
titlu).

o Incepeti sa trageti vizualizatorul peste o alti fereastra andocati (ex: Navigation Tree).

o Vaaparea un indicator de directie (o sageata in patru directii). Trageti vizualizatorul
peste una dintre sageti pentru a-1 andoca pe marginea respectiva (dreapta, stanga, sus,
jos) a ferestrei vizate.
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5. Andocare ca Tab (Fila):
o Trageti vizualizatorul (ex: Operation Tree) peste o alta fereastra (ex: Object Tree).

o Plasati-] pe pictograma din centrul indicatorului de directie (cea care reprezinta
suprapunerea).

o Rezultat: Operation Tree va fi andocata ca o fild In grupul de ferestre care contine si
Object Tree.
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6. Trecerea la Auto Hide (Ascundere Automata):

o In coltul din dreapta sus al vizualizatorului, faceti clic pe pictograma Window
Position si alegeti Auto Hide (sau faceti clic pe pictograma Pin - boldita).

o Rezultat: Fereastra se va micsora intr-o bard laterald (de obicei in stanga sau jos) si
se va extinde automat doar cand treceti cu mouse-ul peste ea.
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1.9.1. Salvarea unui Layout de Fereastra
Obiectiv: Crearea si salvarea unor aranjamente personalizate de ferestre pentru reutilizare.
Workflow: Salvarea unui Layout Nou

1. Configurarea Layout-ului:

o Aranjati, pozitionati si redimensionati toate vizualizatoarele dorite conform

preferintelor (ex: Operation Tree sub Navigation Tree, Relations Viewer separat).
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2. Accesarea Layout Manager:

o Din bara de instrumente Process Simulate, faceti clic pe Layout Manager (sau View
— Layout Manager).

3. Crearea Layout-ului:

o In dialogul Layout List, faceti clic pe New.

o In dialogul New Layout, alegeti Use Current pentru ambele optiuni (Toolbars and
Top-Level Menus si Context Menus).

o Faceti clic pe OK.
4. Denumirea Layout-ului:

o In dialogul Layout List, introduceti un nume nou pentru layout-ul salvat (ex:
Layoutl USERID UNDEFINED).

o Nota: Daca numele nou nu este evidentiat, selectati-1, apasati F2 si tastati numele.
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o Faceti clic pe Close.
5. Crearea unui Al Doilea Layout:
o Schimbati aranjamentul ferestrelor mutand cateva vizualizatoare.

o Repetati pasii 2-4 pentru a salva un al doilea layout (ex:
Layout2 USERID UNDEFINED).

1.9.2. Utilizarea unui Layout de Fereastra
Obiectiv: Comutarea rapida intre layout-urile de ferestre salvate.
Workflow: Aplicarea Layout-urilor

1. Comutarea Layout-ului Personalizat:

o Din bara de instrumente Process Simulate, utilizati lista derulantd Layout (langa
pictograma Layout Manager).

o Selectati Layout] USERID UNDEFINED.
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o Rezultat: Aranjamentul ferestrelor se va schimba imediat, aplicind pozitia si
dimensiunea salvate.

2. Aplicarea Layout-ului Standard:
o Din aceeasi listd derulanta, selectati Standard Layout.

o Apasati Apply (sau selectati-1 direct daca este configurat astfel).

o Rezultat: Fereastra revine la aranjamentul implicit al software-ului.
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Gestionarea layout-ului ferestrelor (Layout Management) este o tehnica avansatd de optimizare a
fluxului de lucru. Prin salvarea si aplicarea rapida a layout-urilor personalizate, utilizatorii pot
reconfigura mediul de lucru pentru a se potrivi cerintelor specifice ale sarcinilor de simulare, de la
editarea de cale la vizualizarea coliziunilor.
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2. MEDIUL PROCESS SIMULATE ON EMS SI LUCRUL CU
VIZUALIZATOARE

Acest capitol se adreseaza utilizatorilor care opereaza Process Simulate in cadrul mediului eMS
(Enterprise Manufacturing Solutions) sau Teamcenter. Accentul cade pe navigarea si intelegerea
structurilor de date complexe specifice productiei de automobile, unde sunt implicate multiple nivele
de piese (Product), operatii (Operation) si resurse (Resource). Vizualizatoarele (Viewers) reprezinta
interfata principala de examinare a acestor structuri complexe si a relatiilor PPR (Product-Process-
Resource) in cadrul unui studiu.

2.1. LUCRUL CU VIZUALIZATOARE

2.1.1. Automotive - Obtinerea unei Vederi Generale a Obiectelor din Object Tree

Obiectiv: Explorarea nodurilor si structurii datelor complexe (Product, Resource) in vizualizatoarele
Operation Tree, Logical Collections Tree si Object Tree dintr-un proiect specific.

Workflow: Pregatirea Mediului de Lucru eMS
1. Verificarea Dispozitivelor:

o Inainte de a lansa Process Simulate, asigurati-va ca dispozitivele optionale (ex: Space
Mouse) sunt conectate si ca driverele necesare sunt incarcate.

2. Lansarea Aplicatiei si Logarea:
o Lansati Process Simulate (ex: dublu-clic pe pictograma de pe desktop).

o Indialogul de logare, introduceti eMS database user ID (ex: userl). Nu este necesara
introducerea unei parole, cu exceptia cazului in care sistemul o cere.

o Faceti clic pe OK.
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3. Inchiderea Proiectului Curent:

o Daca un proiect este deja deschis, alegeti File — Close Project.

o Daca apare avertismentul "You are about to close the project. Do you wish to
continue?", selectati Yes.
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o Daca apare solicitarea "Do you wish to update eMServer?", selectati No pentru a evita
modificarile neintentionate.

4. Deschiderea Proiectului Automotive Dorit:

o Alegeti File — Open Project.

o In dialogul Open Project, selectati proiectul de referinti (ex: Robotics Example) si
faceti clic pe OK.
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o Nota: Acest proiect incarcd o zond preexistenta a arborelui de operatii ce contine date
3D (piese si resurse asociate cu COJTs - Coordinated Joint Trajectories).

5. Extinderea Arborelui de Navigatie:

o Invizualizatorul Navigation Tree, extindeti arborele principal al proiectului Robotics
Example pentru a vedea colectiile de bazd (Resource, Operations, Product,
Working Folders, Libraries, Studies).

Workflow: Setarea Working Folder
1. Navigare:

o In Navigation Tree, navigati la colectia (folderul) Working Folders.

2. Check Out Folder Personalizat:

o Localizati folderul de lucru alocat (ex: Userl Working Folder pentru userl).
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o Executati Click-dreapta pe folder si alegeti Check Out.

o Faceti clic pe OK in dialogul de confirmare.

3. Setarea ca Working Folder:

o Alegeti File — Project Management — Set as Working Folder din meniul

principal.

o Nota: Textul folderului de lucru in Navigation Tree va fi afisat acum in format aldin
(bold).
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Workflow: incircarea Studiului (Load Study)
1. Navigare la Studii:

o In Navigation Tree, navigati la colectia (folderul) Studies.

o Navigati la folderul de studiu alocat (ex: Line10).

2. Check Out Studiu:

o Executati Click-dreapta pe studiul specific (ex: Robotics Example study sau OP10...
study) si alegeti Check Out.

o Faceti clic pe OK.
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3. Incircarea Studiului:

o [Executati din nou Click-dreapta pe studiul selectat si alegeti Load in Standard
Mode.

o Asteptati cateva secunde pentru incdrcarea datelor 3D in Graphic Viewer.

Workflow: Explorarea Structurilor din Viewers

1. Object Tree (Parts):
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o Faceti clic pe fila Object Tree.

o Executati Click-dreapta pe folderul Parts si alegeti Expand 2 Levels pentru a
vizualiza piesele asociate studiului (ex: LandingGear textured, tire_mount, etc.).

2. Object Tree (Resurse):

o In Object Tree, executati Click-dreapta pe folderul Resources si alegeti Expand 1
Level (sau Expand 2 Levels daca este necesar) pentru a vizualiza structura de resurse
asociate (ex: OP10 userl0).

3. Operation Tree:

o Selectati vizualizatorul Operation Tree.
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o Faceti clic pe simbolul + de 1angd procesul de nivel superior (ex: OP10 user10 process)
pentru a extinde si a vedea sub-operatiile secventiale (ex: 10 OPERATOR LOAD
ASM, 20 CLAMP AND ROBOTIC WELD, 30 ROBOTIC UNLOAD, etc.).

In urma acestei activititi, mediul Process Simulate este incircat cu un studiu complex din mediul
eMS. Prin utilizarea Object Tree si Operation Tree, utilizatorul poate naviga rapid si eficient prin
mii de entitati, obtinand o imagine clard a structurii ierarhice a pieselor, resurselor si fluxului logic de
operatii. Aceastd capacitate de a vizualiza si manipula datele structurate este piatra de temelie pentru
toate activitatile de simulare si validare.

2.1.2. Airplane - Obtinerea unei Vederi Generale a Obiectelor din Object Tree

Obiectiv: Explorarea structurilor de date (Product, Resource, Operation) dintr-un proiect complex
specific industriei aeronautice, utilizand vizualizatoarele Operation Tree, Logical Collections Tree
st Object Tree.

In industria aeronautica, simularile implica adesea asambluri masive si linii de productie complexe
(Ex: Workcenters). Aceasta activitate demonstreaza cum se navigheaza si se intelege structura unui
astfel de proiect (Airplane Project), asigurand ca toate resursele, piesele si operatiile sunt incarcate si
vizualizate corect, inclusiv asocierea datelor 3D si a COJTs.

Workflow: Pregatirea si Incarcarea Proiectului Aeronautic
1. Verificarea Dispozitivelor:

o Asigurati-va cd dispozitivele optionale (ex: Space Mouse) sunt pregatite, cu driverul
incdrcat (indicat de un inel albastru in jurul manipulatorului, daca este cazul).

2. Lansarea Aplicatiei si Logarea:
o Lansati Process Simulate si, daca nu sunteti deja logat, introduceti eMS database user

ID (ex: userl) in campul Login.

60



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

o Faceti clic pe OK.
3. inchiderea Proiectului Curent:
o Alegeti File — Close Project.
o Confirmati cu Yes la solicitarea de inchidere a proiectului.

o Selectati No la solicitarea de actualizare a eMServer.

4. Deschiderea Proiectului Dorit:

o Alegeti File — Open Project.

o In dialogul Open Project, selectati Airplane Project (ex: Airplane Project 082015)
si faceti clic pe OK.
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o In Navigation Tree, extindeti arborele principal al proiectului (Airplane Project)
pentru a vedea colectiile de baza.

5. Setarea Working Folder:

o Navigati la colectia Working Folders.
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o Executati Click-dreapta pe folderul de lucru alocat utilizatorului (ex: User] Working
Folder) si alegeti Check Out, apoi OK.

o Alegeti File — Project Management — Set as Working Folder. (Numele folderului
va aparea bold.)

6. Localizarea si Incarcarea Studiului:

o In Navigation Tree, navigati la colectia Studies si apoi in folderul de studiu alocat
(ex: Linel0).

o Localizati studiul de lucru (ex: Workcenter 50 Study).
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o Executati Click-dreapta pe studiu si alegeti Check Out, apoi OK.
o Executati Click-dreapta pe studiu si alegeti Load in Standard Mode.

o Asteptati finalizarea Incarcdrii datelor 3D in Graphic Viewer.

Workflow: Explorarea Structurilor din Viewers
1. Examinarea Arborelui de Produs (Parts):
o Faceti clic pe fila Object Tree.

o Executati Click-dreapta pe folderul Parts si alegeti Expand 2 Levels (sau Expand 3
Levels) pentru a vizualiza structura complexa a pieselor din ansamblul aeronavei (ex:
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Workcenter 50 Mfg Assy si sub-ansamblurile sale: Tail Assy, cockpit Assy, Landing
Gear Assy, etc.).

2. Examinarea Arborelui de Resurse (Resources):
o In Object Tree, executati Click-dreapta pe folderul Resources.

o Alegeti Expand 2 Levels pentru a vizualiza statia de lucru (Workcenter 50) si
componentele sale structurale si de echipament (ex: Holding Fixture, desk contents,
Platform, toolcrib, tire area).

3. Examinarea Arborelui de Operatii (Operations):
o Selectati vizualizatorul Operation Tree.
o Faceti clic pe simbolul + de langa procesul de nivel superior (ex: Workcenter 50

Process) pentru a-l extinde si a vizualiza secventa operatiilor.

65



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

Prin incarcarea si explorarea proiectului aeronautic, s-a demonstrat capacitatea Process Simulate de
a gestiona si vizualiza structuri ierarhice de date de complexitate ridicata. Abilitatea de a naviga rapid
prin Object Tree si Operation Tree este esentiald pentru a localiza, a intelege si a manipula entitatile
cheie intr-un context industrial extins.

2.1.3. Structuri de date - Obtinerea unei Vederi Generale a Obiectelor din Object Tree

Obiectiv: Explorarea structurilor de date (Product, Resource, Operation) dintr-un proiect de tip
structural, punand accentul pe navigatia prin asamblari de infrastructura (ex: camere, pereti, utilitdti)
utilizand vizualizatoarele Operation Tree, Logical Collections Tree si Object Tree.

Proiectele de tip Structure sunt folosite in Process Simulate pentru a modela spatiile fizice, cladirile
st infrastructura de productie. Acestea diferd de proiectele de produs/robot, deoarece structurile de
produs includ adesea elemente stationare mari (pereti, pardoseli, sisteme HVAC). Aceastd activitate
demonstreaza cum se incarca si se examineaza un astfel de proiect (Structure Project) in mediul eMS.

Workflow: Pregiitirea si Inciircarea Proiectului Structural
1. Verificarea Dispozitivelor:

o Asigurati-va ca dispozitivele optionale (ex: Space Mouse) sunt pregatite, cu driverul
incarcat.

2. Lansarea Aplicatiei si Logarea:
o Lansati Process Simulate si logati-va cu eMS database user ID (ex: userl).

o Faceti clic pe OK.

66



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

3. inchiderea Proiectului Curent:
o Alegeti File — Close Project.
o Confirmati cu Yes la solicitarea de inchidere a proiectului.
o Selectati No la solicitarea de actualizare a eMServer.
4. Deschiderea Proiectului Structural Dorit:
o Alegeti File — Open Project.

o In dialogul Open Project, selectati Structure Project (ex: Structure Project 082015)
si faceti clic pe OK.

o In Navigation Tree, extindeti arborele principal al proiectului.

5. Setarea Working Folder:
o Navigati la colectia Working Folders.

o Executati Click-dreapta pe folderul de lucru alocat utilizatorului (ex: User] Working
Folder) si alegeti Check Out, apoi OK.

o Alegeti File — Project Management — Set as Working Folder. (Numele folderului
va aparea bold.)
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6. Localizarea si Incarcarea Studiului:

o In Navigation Tree, navigati la colectia Studies si apoi in folderul de studiu alocat
(ex: Line10).

o Localizati studiul de lucru (ex: Structure Study).
o Executati Click-dreapta pe studiu si alegeti Check Out, apoi OK.
o Executati Click-dreapta pe studiu si alegeti Load in Standard Mode.

o Asteptati finalizarea Incércarii datelor 3D.
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Workflow: Explorarea Structurilor din Viewers
1. Examinarea Arborelui de Produs (Parts - Infrastructura):
o Faceti clic pe fila Object Tree.

o Executati Click-dreapta pe folderul Parts si alegeti Expand 2 Levels.
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o Observati structura tipicd a unei constructii (ex: Room 100) cu sub-componentele sale:
floors (pardoseli), walls (pereti), hvac (sistem HVAC), columns (stilpi), etc. Aceasta
structura extinsa reprezinta geometria de fundal pe care se va desfasura simularea.

2. Examinarea Arborelui de Resurse (Resources):
o In Object Tree, executati Click-dreapta pe folderul Resources.

o Alegeti Expand 2 Levels pentru a vizualiza resursele (echipamentele si statiile de
lucru) asociate structurii (ex: Linel0 si Unit 10 Workcenter).

3. Examinarea Arborelui de Operatii (Operations):
o Selectati vizualizatorul Operation Tree.

o Faceti clic pe simbolul + de langa operatia de nivel superior (ex: Unit 10) si continuati
sa extindeti nodurile.
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o Observatie: Operatiile dintr-un proiect structural pot include etape de constructie sau
instalare de utilitati (ex: extindeti Room 100 pentru a vedea Foundation Bill, HVAC
Bill, Electrical Bill).

Proiectele de tip Structure oferd un cadru complet pentru simularea layout-ului fizic al unei fabrici,
combindnd geometria de infrastructurd (modelata ca Parts) cu resursele si operatiile. Prin parcurgerea
acestor pasi, utilizatorul a dobandit competenta necesard pentru a Incdrca si naviga eficient prin
structuri de date specifice, esentiala pentru orice analizd sau modificare ulterioara in Process
Simulate.

2.1.4. Bazele Object Tree si Grupuri

Obiectiv: Intelegerea icrarhiei si a stirii de afisare a obiectelor in Object Tree si dobandirea
competentelor de creare a obiectelor compuse (Compound Resources) si a grupurilor logice de
obiecte.

Object Tree este vizualizatorul principal pentru examinarea structurii fizice a unui studiu, incluzand
toate partile si resursele. Este important sd se inteleagad semantica starilor de afisare si modul de
manipulare a ierarhiei prin crearea de obiecte compuse sau grupuri logice, care simplificd gestionarea
obiectelor in spatiul 3D.

Workflow: Navigarea de Baza si Controlul Afisarii
1. Controlul Starii de Afisare:

o In vizualizatorul Object Tree, faceti clic succesiv pe patratele de stare a afisarii
(Display Status Squares) de langa fiecare nod (Ex: LandingGear textured sau
tire_frame).

o Observatie:

» Un patrat plin indica faptul ca obiectul este complet afisat in Graphic Viewer
(3D).

= Un patrat partial umplut indica faptul ca obiectul este doar partial afisat (o parte
din sub-componentele sale sunt ascunse).

= Un patrat gol indica faptul ca obiectul este ascuns (Blanked) din Graphic
Viewer.

= Un X 1n patrat indica faptul cd obiectul nu are date 3D disponibile (geometrie).
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2. Extinderea si Replicarea Ierarhiei:

o Folositi simbolurile + (pentru a extinde) sau - (pentru a ascunde) de langa noduri
pentru a naviga prin ierarhie.

o Scurtatura: Folositi tasta * (asterisc) de pe tastatura numerica (Number Pad) pentru
a extinde toate nivelele arborelui, sau Click-dreapta — Expand All (Extindere
Completd) pentru a vedea toate sub-componentele.

Workflow: Crearea de Resurse Compuse (Compound Resources)
1. Selectarea Parintelui:

o In Object Tree, selectati un obiect existent in folderul Resources (ex: Line10 sau Unit
10 Workcenter).
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o

Nota: Doar obiectele compuse (Compound Objects) pot servi ca parinti pentru a crea
un nou obiect compus sub ele.

2. Crearea Noului Obiect:

Alegeti Modeling — Create Part/Resource — Create Compound Resource din
meniul principal.

Rezultat: Un nou obiect de tip CompoundResourcel (sau similar) este creat in
folderul Resources, de obicei adaugat la baza listei.

3. Redenumirea:

@)

o

Selectati noul obiect CompoundResourcel, apasati tasta F2 sau faceti clic din nou pe
numele sau pentru a-1 edita.

Redenumiti-1 (Ex: My Compound Resource).

4. Adaugarea de Sub-Componente:

o

o

Selectati resursele sau sub-componentele dorite (ex: desk contents, Platform, toolcrib)
din Object Tree.

Executati Drag-and-drop (trageti si plasati) aceste obiecte peste noul My Compound
Resource.

Avertisment: Nu puteti adauga simultan parts (piese) si resources (resurse) la acelasi
obiect compus. Un obiect compus de resursad poate contine doar resurse.

Nota: Aceasta structurd compusa va fi salvata inapoi in arborele de resurse original
(s1, implicit, va modifica structura bazei de date eMS) dupa ce se executda eMServer
Selective Update.
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Workflow: Crearea si Manipularea Grupurilor Logice (Groups)
1. Deschiderea Logical Collections Tree:
o Alegeti View — Viewers — Logical Collections Tree.
2. Selectarea Grupului de Colectii:
o In vizualizatorul Logical Collections Tree, selectati folderul Groups.
3. Crearea Grupului:
o Alegeti Tools — Group — Create Group din meniul principal.
o In dialogul Create Group, introduceti un nume (Ex: My Group).

o Lasati Scope setat la Group Root si faceti clic pe OK.

4. Popularea Grupului:

o Din Graphic Viewer sau Object Tree, selectati obiectele dorite (Ex: Room 100 din

Parts si Unit 10 Workcenter din Resources).
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o Observatie: Spre deosebire de obiectele compuse (Compound Objects), un Group
poate contine orice combinatie de parts, resources, compound parts sau compound
resources (obiecte compuse de piese sau resurse).

5. Manipularea Grupului:

o Daca selectati My Group in Logical Collections Tree si il manipulati (rotatie,
translatie) in Graphic Viewer, toate obiectele din grup se vor deplasa ca o singura
unitate.

o Vizualizarea Optiunilor: Executati Click-dreapta pe My Group in Logical
Collections Tree pentru a vedea optiunile de manipulare specifice grupului (Ex:
Create Group, Flatten Hierarchy, Replace Compounds with Groups, Export
Groups to Excel).

o Nota: Un grup este stocat doar in studiu si nu afecteaza structura originala a
arborelui de resurse dupa o operatiune eMServer Selective Update.
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Intelegerea modului de a citi stirile de afisare si de a manipula ierarhia prin Compound Resources
(pentru modificari structurale permanente) si Groups (pentru manipulare logica, temporard in cadrul
studiului) este vitald. Grupurile permit analize rapide de fezabilitate (Ex: simulari de coliziune,
afisare/ascundere rapidd) chiar Tnainte ca procesul detaliat sa fie complet definit.

2.1.5. Utilizarea Meniului Contextual (Click-dreapta Popup Menu)

Obiectiv: Explorarea si aplicarea comenzilor rapide disponibile in meniurile contextuale (obtinute
prin Click-dreapta) din vizualizatoarele Object Tree si Graphic Viewer pentru manipularea rapida
a obiectelor si a vederii 3D.

Meniul contextual din Process Simulate este dinamic si ofera functii esentiale bazate pe obiectul
selectat. Acesta permite controlul direct al culorii, starii de afisare si functiilor de manipulare a
obiectelor.

Workflow: Modificarea Proprietatilor Obiectelor din Object Tree
1. Schimbarea Culorii:

o In vizualizatorul Object Tree, executati Click-dreapta pe obiectul dorit (Ex: Human
(Jack)).

o Din meniul contextual, navigati la optiunea Modify Color (Modificare Culoare).

o Selectati o culoare din paleta afisata (Ex: Albastru sau Rosu).

o Faceti clic pe 0 zond goala din Graphic Viewer pentru a deselecta obiectul si a vedea
noua culoare aplicata.
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o Anulare: Alegeti Edit — Undo (Anulare) din meniul principal pentru a reveni la
culoarea initiala.

2. Ascunderea Obiectului (Blanking):
o Executati Click-dreapta pe acelasi obiect (Ex: Human (Jack)).

o Alegeti optiunea Blank (Ascundere) sau folositi scurtatura Alt+B.
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o Rezultat: Obiectul dispare din Graphic Viewer, dar ramane vizibil in Object Tree
(starea de afisare devine patrat gol).

o Anulare: Alegeti Edit — Undo sau executati Click-dreapta pe obiect in Object Tree
si alegeti Display (Alt+D).

3. Afisarea Tuturor Obiectelor:

o Executati Click-dreapta intr-o zona liberd a vizualizatorului Object Tree (nu pe un
obiect anume).

o Alegeti optiunea Display All (Afisare Tot) pentru a face vizibile toate elementele
(piese, resurse, etc.) care au geometrie 3D.
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Meniul contextual este un instrument de productivitate esential, permitand inginerului sa efectueze
rapid ajustdri vizuale (culoare, stare de afisare) si sd acceseze functii de bazad de editare, cum ar fi
Undo, direct din arborescenta de obiecte.

2.2.CONFIGURAREA SI CONTROLUL VIZUALIZATORULUI GRAFIC

Graphic Viewer este spatiul 3D 1n care se desfasoard simularea. Controlul eficient al perspectivet, al
culorii de fundal si al modului de navigatie (prin mouse sau dispozitive 3D) este fundamental pentru
inspectarea detaliatd a layout-ului si a traiectoriilor robotice.

2.2.1. Controlul de Baza al Graphic Viewer

Obiectiv: Setarea optiunilor de afisare de baza, cum ar fi culoarea de fundal, si intelegerea modurilor
de navigatie 3D.

Workflow: Personalizarea Culorii de Fundal
1. Accesarea Optiunilor:

o In Process Simulate, alegeti Tools — Options (Instrumente — Optiuni).

2. Navigare la Aspect:

o In dialogul Options, faceti clic pe fila Appearance (Aspect).
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o Navigati la sectiunea Graphic Viewer si selectati Background (Fundal).
3. Configurarea Culorii:

o Din lista derulanta, selectati Corners (Colturi) in loc de Vertical.

o Alegeti cate o culoare pentru fiecare colt.

o Faceti clic pe Preview (Previzualizare) pentru a vizualiza schimbarea.

o Faceti clic pe OK pentru a aplica si inchide dialogul.

o Nota: Selectarea Solid permite setarea unei singure culori uniforme pentru fundal.

Workflow: Optiuni de Miscare cu Mouse-ul Standard
1. Controlul Zoom-ului (Middle Mouse Button):
o Apasati si mentineti apasat butonul din mijloc al mouse-ului (de obicei, rotita).

o Miscati mouse-ul spre dreapta pentru a face Zoom In (madrire) sau spre stanga pentru
Zoom Out (micsorare).
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2. Controlul Pan (Right Mouse Button - Optional):
o Apasati si mentineti apdsat butonul din dreapta al mouse-ului.

o Miscati mouse-ul in orice directie. Aceasta actiune controleaza functia Pan (deplasare
laterald), in special atunci cand este setatd vizualizarea continud (continuous
viewing).

3. Controlul Vizualizarii (Middle + Right Mouse Button):

o Apasati si mentineti apasate simultan butoanele din mijloc si din dreapta ale mouse-
ului.

o Miscarea mouse-ului va schimba punctul de vedere (unghiul camerei), permitand
rotatia scenei 3D.

4. Zoom pe o Zona Specifica (Area Zoom):
o Tineti apasata tasta [Alt] de pe tastatura.

o Folosind butonul din stanga al mouse-ului, desenati un dreptunghi in jurul zonei de
interes din Graphic Viewer.

o Rezultat: Vederea va mari automat zona selectatd (Zoom to Selection).

Workflow: Optiuni de Miscare cu Space Mouse (Optional)

« Pan Dreapta/Stinga: impingeti usor mansonul lateral.

« Pan Sus/Jos: impingeti mansonul in jos sau trageti-1 in sus.

e Zoom: Impingeti mansonul inainte (spre ecran) sau trageti-1 inapoi (spre utilizator).

o Inclinare (Tilt): Rotiti mansonul inainte/inapoi.

e Rotire (Spin): Rotiti mansonul in jurul axei sale verticale.

o Rulare (Roll): Rotiti mansonul stanga/dreapta.

Stapanirea comenzilor Graphic Viewer permite explorarea rapida si precisd a mediului de simulare
3D. Prin personalizarea fundalului si utilizarea eficientd a mouse-ului standard (sau a unui dispozitiv
3D optional), utilizatorul poate inspecta cu usurintd detalii fine ale asamblarilor si traiectoriilor,
imbunatatind calitatea analizei.

2.3.SELECTIA ENTITATILOR

Selectia precisa a obiectelor Tn mediul 3D este esentiald pentru orice operatiune de simulare, de la
manipularea geometriei pana la definirea traiectoriilor robotice. Process Simulate oferd diverse nivele
de selectie (Pick Levels) si metode rapide (Mouse Wheel, PMI) pentru a izola si a lucra cu entitati
specifice.
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2.3.1. Selectia Obiectelor in Graphic Viewer

Obiectiv: Intelegerea si utilizarea diferitelor nivele de selectie (Pick Levels), manipularea detaliati
a entitdtilor prin Load Entity Level si navigarea rapida in ierarhie folosind rotita mouse-ului.

Workflow: Nivelul de Selectie a Entitatilor (Pick Levels)
1. Alegerea Nivelului de Selectie:

o Alegeti un Entity Pick Level din bara de instrumente (cea mai probabila setare initiala
este Component).

o Scurtatura: Tasta [F12] comuta rapid intre nivelurile de selectie.
2. Selectia Obiectelor Kinematice vs. Non-Kinematice:

o Obiect Non-Kinematic: Selectati un obiect stationar (Ex: o platforma). Observati ca
intregul obiect este evidentiat, indiferent de nivelul de selectie, deoarece nu are
componente mobile distincte.
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o Obiect Kinematic: Selectati o resursd cu miscare (Ex: un robot sau un desk cu sub-
componente). Observati ca doar o parte (o entitate) a obiectului este evidentiata,
reflectand structura sa ierarhica de miscare.

Workflow: Accesarea Nivelului de Entitate
1. incircarea Nivelului de Entitate:

o Selectati un obiect non-kinematic (Ex: o platformd) in Graphic Viewer sau Object
Tree.

o Alegeti Modeling — Entity Level — Load Entity Level din meniul principal.
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2. Examinarea Noii Ierarhii:

o Observati iIn Object Tree ca acum puteti extinde (expand) obiectul selectat pentru a
vedea entitdtile sale interne (Ex: frl, fr2, etc., pentru platforma).

o Selectati o entitate din aceasta structura detaliata.
3. Descarcarea Nivelului de Entitate:
o Selectati din nou obiectul principal (platforma).

o Alegeti Modeling — Entity Level — Unload Entity Level pentru a reveni la nivelul
anterior de vizualizare (entitatile interne vor fi ascunse din ierarhie).
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Workflow: Selectia si Manipularea Rapida (Graphic Viewer)
1. Modificarea Culorii Obiectului (Component Level):

o Asigurati-va ca Pick Level este setat pe Component.

o Executati Click-dreapta pe un obiect (Ex: operatorul uman) in Graphic Viewer si
alegeti Modify Color.
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o Selectati o culoare si faceti clic pe o zona goala din Graphic Viewer pentru a vizualiza
schimbarea culorii intregului obiect.

o Anulare: Alegeti Edit — Undo.
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2. Modificarea Culorii unei Parti (Entity Level):

o Setati Pick Level la Entity.

o Executati Click-dreapta pe o parte specificd a obiectului (Ex: trunchiul operatorului
uman) si alegeti Modify Color.

o Selectati o culoare.

o Rezultat: Doar partea selectata 1si schimba culoarea.

o Anulare: Alegeti Edit — Undo.
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3. Ascundere si Afisare:

o Executati Click-dreapta pe un obiect si alegeti Blank (Alt+B) pentru a-1 ascunde.

o Executati Click-dreapta intr-o zona goald a Graphic Viewer si alegeti Display All
pentru a readuce toate obiectele ascunse.
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4. Navigarea lerarhica (Mouse Wheel):

o Selectati o entitate detaliatd in Graphic Viewer (Ex: bottom head 1 a operatorului
uman).

o Rulati rotita mouse-ului in sus un clic: Obiectul parinte direct al nodului selectat va
fi evidentiat (urcare pe un nivel de ierarhie).

o Continuati sd rulati in sus pentru a ajunge la radacina arborelui.

o Rulati rotita mouse-ului in jos un clic: Evidentierea revine la un nivel inferior
(coborare pe un nivel de ierarhie).

o Continuati sa rulati in jos pana la nivelul initial.

Workflow: Vizualizarea si Selectia PMI (Product Manufacturing Information)
1. Localizarea Datelor PMI:

o In Object Tree, navigati la o componenta care include date PMI (Ex: toolcrib —
pmi_notes_15).

2. Zoom si incircare PMI:

o Executati Click-dreapta pe obiectul PMI (pmi notes 15) si alegeti Zoom to
Selection (Alt+S).
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o Alegeti Modeling — PMI — Load PMI din meniul principal.

3. Examinarea PMI:

o Rezultat: Detaliile PMI (note, dimensiuni, tolerante geometrice) apar acum suprapuse
peste modelul 3D al piesei in Graphic Viewer .

o In Object Tree, extindeti pmi_notes 15 pentru a vedea detaliile structurale ale PMI
(Ex: Note (24), Dimension (17), Feature Control Frame (12)).
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4. Descarcarea PMI:
o Selectati din nou pmi_notes_15 in Object Tree.

o Alegeti Modeling — PMI — Unload PMI pentru a ascunde informatiile PMI din
vederea 3D.

91



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

Selectia entitatilor reprezinta interactiunea fundamentala dintre utilizator si model. Prin utilizarea
inteligenta a nivelurilor de selectie, a comenzilor de navigare ierarhica cu mouse-ul si a functiilor de
Load/Unload PMI, inginerul poate accesa si valida eficient atat structura logica, cat si detaliile de
fabricatie ale oricdrei piese sau resurse din studiu.

2.3.2. Metode Aditionale de Selectie Multipla a Entitatilor

Obiectiv: Insusirea tehnicilor eficiente de selectie simultand a mai multor entititi (obiecte sau
componente) in Object Tree si Graphic Viewer utilizand tastele de control.

In proiectele complexe, selectarea rapidd a mai multor obiecte este vitald. Process Simulate ofera
scurtdturi standard (Shift si Ctrl) si metode de selectie prin boxare (tragere cu mouse-ul) care
optimizeaza fluxul de lucru.

Workflow: Selectia Multipla in Object Tree
1. Selectia Discontinua (Tasta [Ctrl]):
o Selectati un prim nod in Object Tree.

o Tineti apasata tasta [Ctrl] si faceti clic pe nodurile suplimentare dorite, chiar daca nu
sunt consecutive.

o Observatie: Obiectele selectate sunt evidentiate in verde in Graphic Viewer. Aceasta
tastd functioneaza atat in arbore, cat si in vizualizatorul grafic.

2. Selectia pe Interval (Tasta [Shift]):
o Selectati primul nod din intervalul dorit in Object Tree.
o Tineti apasata tasta [Shift] si faceti clic pe ultimul nod din acel interval.

o Rezultat: Toate nodurile de la primul la ultimul nod selectat devin evidentiate. Aceasta
tastd functioneazd doar in vizualizatorul Object Tree.

Workflow: Selectia Multipla in Graphic Viewer

1. Selectia prin Boxare (Box Selection):
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o Apasati butonul stdng al mouse-ului si trageti o casetd (box) in jurul obiectelor dorite
in Graphic Viewer.

o Rezultat: Orice obiect a carui geometrie este cel putin partial inclusa in caseta va fi
selectat si evidentiat In verde.

2. Deselectia:

o Deselectia Totala: Faceti clic pe spatiul liber din jurul obiectelor din Graphic Viewer.

o Deselectia Individuala: Tineti apasatd tasta [Ctrl] si faceti clic pe un obiect deja
selectat (fie n Graphic Viewer, fie in Object Tree) pentru a-1 deselecta individual.

Workflow: Utilizarea Meniului View pentru Controlul Afisarii

1. Selectare Obiecte: Utilizati tasta [Ctrl] si mouse-ul pentru a selecta mai multe obiecte.
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2. Ascunderea Obiectelor Selectate (Blank):
o Alegeti View — Blank (Ascundere) sau folositi scurtitura Alt+B.

o Rezultat: Obiectele selectate dispar din Graphic Viewer.

Cunoasterea acestor scurtdturi si metode de selectie eficientizeaza drastic timpul petrecut cu
interactiunea de baza cu modelul 3D, fiind esentiald inainte de a trece la operatiuni complexe de
modelare sau simulare.

2.3.3. Utilizarea Toggle Display

Obiectiv: intelegerea si utilizarea comenzii Toggle Display pentru a comuta rapid vizibilitatea intre
obiectele afisate si cele ascunse (blanked).

Comanda Toggle Display este extrem de utild pentru a izola rapid un set de obiecte de interes intr-o
scend aglomerata. Prin activarea sa, toate obiectele vizibile devin invizibile si invers.

Workflow: Comutarea Afisarii (Toggle Display)
1. Ascunderea Obiectelor de Interes:
o Utilizati orice metoda de selectie (boxare, Ctrl+clic) pentru a selecta cateva obiecte.
o Ascundeti-le utilizind View — Blank (Alt+B).
o Rezultat: Acum, doar obiectele ascunse sunt invizibile.
2. Comutarea Afisarii:

o Alegeti View — Toggle Display din meniul principal.
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o Rezultat: Obiectele care erau anterior afisate devin ascunse, iar obiectele care erau
ascunse (cele selectate de dumneavoastra la pasul 1) devin acum singurele obiecte
vizibile 1n scena.

3. Repetarea Comutarii:

o Dacé ascundeti cateva dintre obiectele vizibile din nou, iar apoi aplicati Toggle
Display din nou, stérile de afisare vor fi inversate, readucand scena la starea initiala.

Toggle Display este o functie rapida de izolare care permite utilizatorului sd se concentreze exclusiv
pe o sub-sectiune a mediului de lucru, facilitdnd inspectia detaliata, fara a fi nevoie de manipulari
extinse ale ierarhiei.

2.4. INTRODUCERE iN FILTRELE DE SELECTIE

Obiectiv: Utilizarea filtrelor de selectie pentru a selecta si a ascunde (blank) entitati pe baza tipului
lor specific (Ex: toate Frames).

Filtrele de selectie (Selection Filters) sunt un instrument puternic care permite utilizatorului sa ignore
ierarhia si sd selecteze global toate obiectele de un anumit tip, indiferent de locul unde se afld in
Object Tree.

Workflow: Ascunderea Frame-urilor folosind Filtre
1. Activarea Barei de Instrumente Selection (Daca este Necesar):

o Executati Click-dreapta pe orice bard de instrumente existenta si alegeti Selection
pentru a o afisa.
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2. Activarea Filtrului:

o Din bara de instrumente Selection, faceti clic pe pictograma Select with Filter
(Selecteaza cu Filtru).

3. Alegerea Tipului de Entitate:

o Din lista derulanta Selection Type, selectati tipul de entitate dorit (Ex: Frames).
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4. Selectia Globala:
o Faceti clic pe pictograma Select All by Filter (Ctrl+A) din bara de instrumente.

o Rezultat: Doar Frames-urile (cadrele de referintd) din studiu sunt selectate.

5. Ascunderea Cadrelor:
o Alegeti View — Blank (Alt+B) din meniul principal.

o Rezultat: Toate Frames-urile dispar din Graphic Viewer.
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6. Dezactivarea Filtrului:

o Faceti clic din nou pe pictograma Select with Filter sau pe pictograma Select de pe
bara Viewing pentru a dezactiva modul de filtrare.

Filtrele de selectie sunt indispensabile pentru sarcini de curdtare a mediului 3D sau pentru operatiuni
globale asupra unei categorii specifice de obiecte (Ex: afisarea/ascunderea tuturor punctelor, liniilor
sau cadrelor), simplificind manipularea scenelor complexe.

2.5.INTRODUCERE iN DISPLAY BY TYPE

Comanda Display By Type ofera un mecanism centralizat de control al vizibilitatii in mediul 3D,
permitand utilizatorului sa ascunda sau sa afiseze global toate entitdtile de un anumit tip (Ex: toate
Frames, Paths sau Dimensions). Aceasta este o alternativa la filtrele de selectie, dar cu o interfata
grafica dedicata.

2.5.1. Ascunderea tuturor Cadrelor (Frames) folosind Display By Type

Obiectiv: Utilizarea dialogului Display By Type pentru a ascunde toate cadrele de referinta (Frames)
din studiul curent.

Workflow: Ascunderea Cadrelor (Method 2)
1. Afisare Completa:
o Alegeti View — Display All din meniul principal pentru a va asigura ca toate obiectele

sunt initial vizibile.

98



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

2. Deschiderea Dialogului:
o Alegeti View — Display By Type (pictograma T).
3. Selectarea Tipului de Entitate:

o Indialogul Display By Type, navigati si selectati tipul de entitate dorit (Ex: Frames).

4. Ascunderea Tipului Selectat:

o Faceti clic pe pictograma Hide Selected Types (Ascunde Tipuri Selectate).
5. Verificarea si inchiderea:

o Rezultat: Toate Frames-urile din studiu dispar din Graphic Viewer.

o Inchideti dialogul Display By Type.
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Display By Type este deosebit de util pentru curdtarea rapida a scenei 3D de elemente vizuale de
fundal, cum ar fi Frames sau Notes, permitdnd concentrarea asupra geometriei si a miscarilor
robotice.

2.6.MASURATORI SI UNITATI DE MASURA

Masurarea distantelor si a unghiurilor este o sarcind comuna in simulare, esentiald pentru validarea
layout-ului si a traiectoriilor. Process Simulate permite utilizatorilor sa efectueze masuratori precise
si sa ajusteze unitdtile de masurd fundamentale utilizate in intregul mediu.

2.6.1. Relatia dintre Masuratori si Unitati de Masura

Obiectiv: Masurarea distantei dintre doud obiecte, modificarea unitatilor liniare ale sistemului si
observarea impactului asupra aceleiasi masuratori.

Workflow: Masurarea Distantei Minime (Minimal Distance)
1. Activarea Masuratorii:

o Faceti clic pe pictograma Minimal Distance (Distantd Minima) de pe bara de
instrumente Measurement (Masuratori).

o Rezultat: Se deschide dialogul Minimal Distance.
2. Selectia Obiectelor:

o Faceti clic pe doua obiecte distincte (Ex: doud dulapuri de unelte sau 0 masa si o piesa)
in Graphic Viewer pentru a le selecta ca First object si Second object.

o Rezultat: Distanta minima dintre cele doua obiecte este afisata in cimpul Distance in
unitatile curente (Ex: mm).

3. Notarea Rezultatului:

o Retineti distanta afisata si inchideti dialogul Minimal Distance.
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Workflow: Schimbarea Unitatilor Sistemului
1. Accesarea Optiunilor:
o Alegeti Tools — Options.
2. Navigare la Unitatea:
o In dialogul Options, faceti clic pe fila Units (Unitati).
3. Modificarea Unitatii Linii:

o Schimbati tipul de unitate Linear (Liniard) din valoarea curentd (Ex: mm) la o alta
unitate (Ex: inch).

o Faceti clic pe OK pentru a aplica modificarea.
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Workflow: Re-Masurarea Distantei
1. Re-activarea Masuratorii:

o Deschideti din nou dialogul Minimal Distance.

2. Masurarea cu Noile Unitati:
o Selectati aproximativ aceleasi doud obiecte de la pasul anterior.

o Observatie: Distanta afisatd in campul Distance este aceeasi, dar valoarea numerica
este convertitd automat pentru a reflecta noua unitate selectata (Ex: inch).

3. Restabilirea Unitatii:

o Inchideti dialogul Minimal Distance.
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o Alegeti Tools — Options, navigati la fila Units si schimbati unitatea Linear inapoi la
mm (sau unitatea preferata).

o Faceti clic pe OK.

Workflow: Miasurarea Distantei Punct-la-Punct (Point to Point Distance)
1. Activarea PTP Distance:

o Faceti clic pe pictograma PTP Distance (Distanta Punct-la-Punct) de pe bara de
instrumente Measurement.

2. Configurarea Selectiei:
o Setati Pick Intent (Intentia de Selectie) la Snap (Agatare).

o Setati Pick Level (Nivelul de Selectie) la Component.
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3. Selectia Punctelor Specifice:
o Pentru First Object, faceti clic pe baza (Ex: partea de jos) a primului obiect.

o Pentru Second Object, faceti clic pe varful (Ex: partea de sus) a celui de-al doilea
obiect.

4. Vizualizarea Coordonatelor:
o Distanta totala si componentele sale pe axe (dX, dY, dZ) sunt afisate.

o In dialogul Point To Point Distance, bifati Show dX, dY, dZ lines in the Graphic
Viewer pentru a vizualiza vizual vectorii distantei pe cele trei axe.

5. inchiderea:
o Inchideti dialogul Point To Point Distance.

Ajustarea unitatilor in Process Simulate este o setare globala care afecteaza toate masuratorile si
coordonatele afisate. Functiile Minimal Distance si PTP Distance, combinate cu Pick Intent: Snap,
ofera instrumentele necesare pentru validarea geometrica a oricarui layout.

104



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

2.7.VIZUALIZARE GRAFICA SI PERFORMANTA

Performanta vizualizdrii 3D este cruciald in special in studiile complexe. Setdrile din fila
Performance permit utilizatorului sa echilibreze calitatea vizuald (Quality) cu viteza de randare
(Speed), asigurand o experienta fluida chiar si pe hardware limitat.

2.7.1. Modificarea Performantei Vizualizarii

Obiectiv: Experimentarea cu setarile Level of Details si Culling pentru a intelege compromisul
dintre calitatea grafica si viteza de randare.

Workflow: Experimentarea Nivelului de Detalii (Level of Details)
1. Centrarea Vederii:

o Faceti clic pe pictograma Zoom To Fit (Alt+Z) pentru a centra obiectele in Graphic
Viewer.

2. Setarea pentru Viteza:
o Alegeti Tools — Options si navigati la fila Performance (Performanta).
o Mutati cursorul Level of Details (Nivel de Detaliu) complet spre Speed (Viteza).

o Faceti clic pe OK.
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3. Observarea Efectului:

o Rezultat: Calitatea vizuald a obiectelor se reduce (geometria poate deveni
simplificatd) pentru a prioritiza viteza de interactiune.

o Faceti Zoom In si Zoom Out folosind mouse-ul si observati fluiditatea.
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4. Setarea pentru Calitate/Performanta Optima:

o

o

Redeschideti Options — Performance.

Mutati cursorul Level of Details foarte aproape de Quality (Calitate) (o setare optima
este adesea la doua clicuri de Quality).

Setari OpenGL: Alegeti nivelul de accelerare OpenGL adecvat hardware-ului (Ex:
V1.1 (Highest supported) sau V1.5 (Vertex buffer objects)).

Faceti clic pe OK si observati diferenta de detalii.

Workflow: Experimentarea Culling-ului

1. Activarea Culling:

o

o

Redeschideti Options — Performance.
Bifati Cull parts with less than: (Omite piese mai mici de:).
Introduceti o valoare mare (Ex: 0.05 %) in campul procentual.

Faceti clic pe OK.
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2. Observarea Efectului:

o Rezultat: Obiectele mici din scena (sub pragul de 0.05%) sunt ascunse automat pentru
a reduce Incarcarea grafica.

o Atentie: Aceasta optiune nu trebuie utilizatd atunci cand obiectele mici (Ex: puncte de
sudura - welds, sau cadre de pozitionare - PLPs) sunt critice pentru vizualizare.

3. Restabilirea Setarii Tipice:

o Redeschideti Options — Performance.
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o Debifati Cull parts with less than: (sau setati o valoare foarte mica, Ex: 0.015 %)
pentru a restaura afisarea tuturor obiectelor.

o Faceti clic pe OK.

Gestionarea setarilor de performanta este un aspect cheie al lucrului cu simulari mari. Prin ajustarea
Level of Details si a Culling-ului, utilizatorul poate mentine un mediu de lucru rapid, fard a sacrifica
calitatea necesara pentru validarea finala a proceselor.
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2.7.2. Modificarea Vizualizarii Grafice

Obiectiv: Modificarea modului de randare 3D (Shaded, Wireframe, Transparent) si utilizarea
Dynamic Clipping pentru a inspecta geometria interna a obiectelor.

Vizualizarea graficd nu se referd doar la esteticd, ci este un instrument analitic. Comutarea intre
diferite moduri de randare si utilizarea functiei de cl/ipping permite inginerilor sa analizeze detalii
geometrice, traiectorii si asamblari in profunzime.

Workflow: Modurile de Randare (Shaded, Wireframe, Feature Lines)
1. Izolarea Obiectului (Display Only):

o In Object Tree, navigati la 0 componenti (Ex: desk_contents).

o Executati Click-dreapta si alegeti Display Only (Afisare Doar). Toate celelalte
obiecte din studiu sunt ascunse.

2. Configurarea Optiunilor de Vizualizare:
o Alegeti Tools — Options si navigati la fila Graphic Viewer.
o Bifati Show Silhouette in Wireframe Mode (Afiseaza Silueta in Modul Wireframe).

o Faceti clic pe OK.
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3. Activarea Modului Feature Lines:
o Alegeti View — Feature Lines (Linii Caracteristice).

o Rezultat: Obiectele sunt afisate folosind doar liniile caracteristice, oferind o
perspectiva clara a geometriei.

4. Activarea Modului Wireframe:
o Alegeti View — Wireframe Mode (Modul Cadru de Sarma).

o Rezultat: Obiectele sunt randate doar ca o retea de linii, permitand vizualizarea
obiectelor interne (datoritd optiunii Show Silhouette setate anterior).
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5. Activarea Modului Shaded (Umbre):
o Alegeti View — Shaded Mode (Modul Umbrit).

o Rezultat: Revenirea la randarea solida, cu umbre, pentru o vizualizare realista.

6. Activarea Feature Lines Over Solid:

o Alegeti View — Feature Lines Over Solid (Linii Caracteristice Peste Solid).
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o Rezultat: Randarea solida (Shaded) este mentinutd, dar liniile caracteristice sunt
suprapuse, imbunatatind claritatea marginilor.

7. Comutare Rapida a Modurilor:

o Apasati tasta [F10] succesiv de mai multe ori. Aceastd scurtdtura comuta rapid intre
modurile de randare.

o Reveniti la Shaded Mode.
Workflow: Modificarea Vizualizarii unui Singur Obiect (Transparent)
1. Setarea Transparentei:
o Selectati un obiect (Ex: operatorul uman).

o Alegeti View — Object Viewing — Transparent (Transparent).
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2. Observarea Efectului:
o Deselectati obiectul.
o Rotiti vederea in Graphic Viewer (Mouse Middle + Right Click).

o Rezultat: Puteti vedea acum prin obiectul transparent, fiind util pentru selectarea sau
vizualizarea componentelor interne ale unui ansamblu complicat.

3. Revenirea la Shaded:
o Selectati obiectul transparent.
o Alegeti View — Object Viewing — Shaded (Umbre).

o Deselectati obiectul.
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Workflow: Utilizarea Dynamic Clipping (Sectionare Dinamica)
1. Centrarea Punctului de Interes:
o Selectati un punct sau un obiect de interes in Graphic Viewer.

o Alegeti View — Graphic Viewer — View Center (Alt+C) pentru a seta acel punct
in centrul ecranului.

2. Activarea Modului Clipping:

o Alegeti View — Dynamic Clipping (Sectionare Dinamicd) pentru a intra in modul de
clipping.

3. Configurarea Planului de Sectionare:
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o Alegeti View — Dynamic Clipping Plane Settings (Setari Plan de Sectionare
Dinamica).

o Indialogul deschis, glisati cursorul Clipping Plane (Plan de Sectionare) putin distanta
de Camera (Camerad).

4. Vizualizarea Sectionarii:
o Utilizati mouse-ul pentru a roti sau mari vederea (Zoom In).

o Rezultat: Geometria care blocheazd vederea catre centrul stabilit este taiatd
(sectionata dinamic), permitand o vizualizare mai bund a zonei de interes interne.

5. lesirea din Clipping:
o Inchideti dialogul Dynamic Clipping Plane Settings.
o Alegeti View — Dynamic Clipping pentru a iesi din modul de sectionare.

Functiile de vizualizare avansata din Process Simulate, cum ar fi Transparent si Dynamic Clipping,
extind capacitdtile de analizd dincolo de simpla randare solidd. Acestea le permit inginerilor sa
exploreze structurile interne, sa depaneze problemele de asamblare si sa verifice detaliile farda a
modifica permanent geometria modelului.
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2.8.ADAUGAREA UNUI FUNDAL GRAFIC AVANSAT

Pentru a crea simulari cat mai realiste, Process Simulate ofera suport pentru mapari de texturi (texture
maps) si integrarea de date din scanari 3D (norii de puncte - Point Clouds). Aceste functii sunt
esentiale pentru studiile de validare n contextul fizic real al fabricii.

2.8.1. Utilizarea Maparilor de Texturi

Obiectiv: Vizualizarea si inserarea componentelor cu texturi mapate pentru a imbunatati realismul
mediului 3D.

Texture map este o imagine digitald aplicatd geometriei 3D a unui obiect pentru a-i conferi un aspect
realist (ex: suprafatd metalica, sticla, zidarie).

Workflow: Vizualizarea Componentelor cu Texturi
1. Localizarea Obiectului Texturat:

o In Object Tree, navigati la folderul Parts si localizati un obiect texturat (Ex:
LandingGear_textured).

2. Zoom la Selectie:

o Executati Click-dreapta pe obiectul LandingGear textured si alegeti Zoom to
Selection (Alt+S).

3. Inspectarea Texturii:
o Folositi functiile de navigare 3D (Pan, Zoom, Rotate) in Graphic Viewer.

o Observatie: Observati cum obiectul pare lucios si metalic, datoritd maparii texturii
aplicate pe suprafata sa.

117



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

Workflow: Inserarea si Pozitionarea Componentelor Texturate
1. Inserarea Componentelor:
o Alegeti Modeling — Insert Component din meniul principal.

o In dialogul Insert Component, navigati la directorul de biblioteci (Ex:
\sysroot\Libraries\RESOURCES2\FACILITIES).

o Selectati fisierele de geometrie care contin texturi (Ex: floor.cojt si wall_l.cojt).

o Faceti clic pe Open (Deschide).

2. Pozitionarea Peretilor:

o Selectati componentele nou inserate (Ex: peretele texturat, wall l.cojt).

o Alegeti Tools — Placement — Placement Manipulator (Instrumente — Amplasare
— Manipulator de Amplasare).
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o In dialogul Placement Manipulator, aplicati o rotatie de 90 de grade in jurul axei X
(Clic pe Rx, introduceti 90, apoi [Enter]) pentru a pune peretele vertical.

3. Translatia Peretilor:
o Cu peretele selectat, utilizati Placement Manipulator din nou.

o Introduceti o valoare mare de translatie pe axa Y (Ex: 4300) si apasati [Enter] pentru
a muta peretele in pozitia dorita.

o Faceti clic pe Close.

Utilizarea componentelor cu texturi mapate, cum ar fi podelele si peretii de fabrica, este 0 metoda
eficientd de a oferi context vizual studiului. Acestea nu doar imbunatatesc aspectul, ci ajutd la
imersiunea in mediul de productie real.

2.8.2. Utilizarea Norilor de Puncte

Obiectiv: Configurarea directorului radacind pentru norii de puncte si inserarea unui nor de puncte
intr-un studiu Process Simulate.

Norii de puncte sunt seturi masive de date 3D obtinute din scanarea laser a unei facilitati reale. Ei
servesc ca o reprezentare precisa, dar staticd, a mediului fizic al fabricii. Integrarea lor permite
plasarea cu precizie a echipamentelor noi in contextul existent.

Workflow: Setarea Directorului Radacina (Point Cloud Root)
1. Accesarea Optiunilor:
o Alegeti Tools — Options.

2. Configurarea Point Cloud:
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o

In dialogul Options, navigati la fila General si faceti clic pe butonul Point Cloud.

3. Setarea Radacinii:

o

In dialogul Point Cloud Options, faceti clic pe Browse (Rasfoire) de langa campul
Point Cloud Root.

Navigati si selectati folderul care contine fisierele norilor de puncte (Ex:
\sysroot\Sample point cloud folder).

Faceti clic pe OK pentru a inchide ambele dialoguri.

Workflow: Inserarea unui Nor de Puncte

1. Activarea Insertiei:

@)

Alegeti Tools — Point Cloud — Insert Point Cloud din meniul principal.

2. Configurarea Norului:

o

In dialogul Insert Point Cloud, introduceti un nume (Ex: MotorFactory) in campul
Name.

Pentru Point Cloud file, faceti clic pe Browse, navigati la directorul setat anterior si
selectati fisierul norului de puncte dorit (Ex: MyFactory.pod).

3. Inseratea:

o

Faceti clic pe Insert (Insereazd).
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4. Vizualizarea:

o Rezultat: Datele norului de puncte sunt afisate in Graphic Viewer si apar ca un nou
nod in Object Tree.

o Utilizati functiile de rotire, pan si zoom pentru a explora mediul scanat.

Prin integrarea norilor de puncte, Process Simulate ofera un nivel de precizie contextuald de neegalat.
Aceasta reprezentare a mediului existent (as-is) este cruciala pentru efectuarea analizelor de
interferenta si pentru planificarea amplasarii echipamentelor noi (roboti, unelte) in spatiile industriale
existente.
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3. COMENZILE DE AMPLASARE

Amplasarea precisa a obiectelor in spatiul 3D al simuldrii este un pas critic. Acest capitol detaliaza
instrumentele Process Simulate care permit utilizatorului sa mute, sd roteasca si sd alinieze
componentele (piese, resurse, unelte) rapid si exact, inclusiv functii de miscare interactiva si definirea
de sisteme de coordonate locale (Frames).

3.1. INTRODUCERE iN FAST PLACEMENT SI RESTORE DESIGN RELATIVE
LOCATION

Fast Placement (Amplasare Rapidd) este un instrument interactiv, bazat pe mouse, care permite
deplasarea rapida a obiectelor pe planul XY. Comanda Restore Position (Restabilire Pozitie) este
complementara, oferind o metoda rapida de a anula modificarile de pozitie.

3.1.1. Utilizarea Fast Placement
Obiectiv: Folosirea functiei Fast Placement pentru a deplasa interactiv obiectele pe ecran.
Workflow: Utilizarea Fast Placement

1. Setarea Vederii:

o Alegeti View — Graphic Viewer — View Point — Top View Point (Punct de Vedere
de Sus).

2. Configurarea Selectiei:

o Din bara de instrumente Selection, setati Pick Level (Nivel de Selectie) la
Component.

3. Activarea Fast Placement:
o Faceti clic pe pictograma Fast Placement din bara de instrumente.
o Selectati un obiect in Graphic Viewer si incepeti sa il trageti (drag) cu mouse-ul.

o Observatie: Deplasarea functioneaza eficient doar pe planul XY. Nu functioneaza pe
directia Z.

4. Revenirea la Modul Normal:
o Cand ati terminat, faceti clic pe Select din bara de instrumente.
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o Alegeti Zoom to Fit pentru a recentra vederea.

Workflow: Anularea Schimbarilor de Pozitie
1. Metoda 1: Edit — Undo:

o Utilizati Edit — Undo (Anulare) din meniul principal pentru a anula ultima
amplasare.

o Repetati de cate ori este necesar pentru a anula toate miscarile.
2. Metoda 2: Restore Position:
o Mutati din nou un obiect folosind Fast Placement in mai multe locatii.

o Selectati obiectul mutat in Graphic Viewer (sau selectati mai multe obiecte, tinand
tasta [Ctrl] apasata).

o Alegeti Tools — Placement — Restore Position (Restabilire Pozitie).
o Rezultat: Obiectul revine la pozitia sa initiala dintr-un singur clic.

o Avertisment (istoric): Desi documentata, verificati functionalitatea Restore Position
in versiunea dumneavoastra de software.

Fast Placement este un utilitar rapid pentru ajustarile grosiere ale layout-ului. Pentru a gestiona
miscdrile precise, se recomanda utilizarea Placement Manipulator (capitolele urmatoare), iar
Restore Position asigurd revenirea la starea initiald de proiectare.

3.2. COMANDA PLACEMENT: SCHIMBAREA COMPORTAMENTULUI DE SELECTIE
SI CREAREA DE CADRE

Cadrele de referinta (Frames) sunt sisteme de coordonate locale care definesc pozitia si orientarea
(X, Y, Z, Rx, Ry, Rz) in spatiul 3D. Crearea de cadre este fundamentala pentru definirea traiectoriilor
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robotice, a locatiilor de prindere (gripping points) si a pozitiondrii precise a pieselor in raport cu un
anumit punct.

3.2.1. Crearea unui Cadru

Obiectiv: Insusirea diferitelor metode de definire a unui cadru de referinta.

Workflow: Crearea unui Cadru prin 6 Valori (Create Frame by 6 Values)
1. Activarea Comenzii:

o Alegeti Modeling — Create Frame — Create Frame by 6 Values (Modelare —
Creare Cadru — Creare Cadru prin 6 Valori).

2. Amplasarea Interactiva:
o Faceti clic pe un punct in Graphic Viewer pentru a stabili originea cadrului.

o Observatie: Puteti continua sa faceti clic pe pozitii noi in Graphic Viewer pentru a
schimba interactiv amplasarea cadrului. Coordonatele (Relative Position) sunt
actualizate in dialog.

3. Finalizarea:
o Cand pozitia este corectd, faceti clic pe OK in dialogul Create Frame By 6 Values.

o Rezultat: Cadrul este afisat ca un sistem de axe (X, Y, Z) in Graphic Viewer si este
listat in folderul Frames din Object Tree.
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Workflow: Crearea unui Cadru prin 3 Puncte (Create Frame By 3 Points)
1. Activarea Comenzii:
o Alegeti Modeling — Create Frame — Create Frame By 3 Points.
2. Definirea Originii:
o Selectati un punct in Graphic Viewer pentru a stabili originea cadrului (punctul 1).
3. Definirea Axelor X si XY:
o Selectati un al doilea punct pentru a defini directia axei X a cadrului (punctul 2).
o Selectati un al treilea punct pentru a defini planul XY al cadrului (punctul 3).
4. Regula Mainii Drepte:

o Observatie: Axa Z este determinatd automat prin regula méinii drepte pe baza
planului XY. Daca axa Z indica in directia gresita, faceti clic pe butonul Flip Frame
(Intoarce Cadru) din dialog.

5. Finalizarea:

o Faceti clic pe OK.
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Workflow: Crearea unui Cadru Intre 2 Puncte (Create Frame Between 2 Points)
1. Activarea Comenzii:
o Alegeti Modeling — Create Frame — Create Frame Between 2 Points.
2. Selectia Punctelor:
o Selectati un punct in Graphic Viewer pentru a defini primul punct.
o Selectati un al doilea punct pentru a defini al doilea punct.
3. Pozitionarea:

o Cadrul este creat implicit la 50% din distanta dintre cele doud puncte. Folositi slider-
ul din dialog pentru a ajusta pozitia cadrului de-a lungul linie1 dintre cele doua puncte,
daca este necesar.

4. Finalizarea:
o Faceti clic pe OK.
Workflow: Crearea unui Cadru dupa Centrul Cercului (Create Frame by Circle Center)
1. Activarea Comenzii:

o Alegeti Modeling — Create Frame — Create Frame By Circle Center.
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2. Selectia celor 3 Puncte:
o Selectati trei puncte succesive In Graphic Viewer care definesc un cerc.

o Observatie: Cadrul este creat la centrul cercului format de cele trei puncte. Primul
punct determina de obicel directia axei X.

o Sfat: Aceastd metoda este utila pentru cercurile sau cilindrii geometrici imperfecti.
3. Finalizarea:

o Faceti clic pe OK.
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Cadrele de referintd sunt coloana vertebrala a pozitionarii precise in Process Simulate. Prin crearea
cadrelor, utilizatorul stabileste sisteme de coordonate clare pentru toti ceilalti parametri de amplasare,
de la locatiile de sudura la pozitiile de pick-and-place.

3.3. INTRODUCERE iN PLACEMENT MANIPULATOR

Placement Manipulator (Manipulatorul de Amplasare) este cel mai important instrument pentru
miscarea si orientarea precisd a instantelor de obiecte (resurse, piese) in mediul 3D. Acesta combina
interactiunea grafica (tragere de axe) cu controlul numeric (introducerea de valori).

3.3.1. Deplasarea si Rotirea Instantelor pe Ecran

Obiectiv: Utilizarea dialogului si a manerelor din Placement Manipulator pentru a deplasa si a roti
obiecte, si intelegerea conceptului de Frame of Reference (Cadru de Referinta).

Workflow: Deschiderea si Utilizarea Manipulatorului
1. Configurarea Selectiei:
o Asigurati-va ca Pick Level este setat la Component.
2. Selectarea Obiectului:
o Selectati un obiect in Graphic Viewer (Ex: LandingGear_textured).
3. Activarea Manipulatorului:

o Alegeti Tools — Placement — Placement Manipulator (Alt+P).
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o Rezultat: Apare dialogul Placement Manipulator si un cadru mare cu arce
(Manipulator Frame) se afiseaza la centrul obiectului selectat.

4. Deplasarea Interactiva (Translate):
o In Graphic Viewer, selectati si trageti axa rosie X a Manipulator Frame-ului.

o Observatie: Coordonatele relative (distanta parcursa de la momentul selectiei) sunt
afisate in caseta Translate a dialogului.

o Trageti axa verde Y pentru a deplasa pe acea directie.

o Trageti patratul alb (intre X s1Y) pentru a deplasa pe planul XY.
5. Retirea Interactiva (Rotate):

o Trageti arcul verde al Manipulator Frame-ului pentru a roti obiectul in jurul axei Y.
6. Controlul Prin Valori:

o In dialogul Placement Manipulator, utilizati butoanele sageti (sau introduceti direct
valori) in campurile Translate (X, Y, Z) sau Rotate (Rx, Ry, Rz) pentru a deplasa
obiectul cu pasul definit (Step Size).

Workflow: Schimbarea Cadrului de Referinta
1. Cadru de Referinta Implicit:

o Observati in dialogul Placement Manipulator cd Frame of Reference (Cadru de
Referintd) este setat implicit la Geometric center (Centrul Geometric).

2. Schimbarea la Working Frame:

o Schimbati Frame of Reference in Working Frame (Cadru de Lucru, care este setat
la File — Project Management).
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3. Observarea Schimbarii:
o Rotiti din nou obiectul in Graphic Viewer (Ex: in jurul axei Y).

o Observatie: Miscarea se realizeaza acum 1n raport cu orientarea Working Frame,
care este diferitd de centrul geometric al obiectului.

Workflow: Vizualizarea Coordonatelor Absolute si Reset
1. Vizualizarea Coordonatelor Absolute:

o Faceti clic pe Expand Dialog (Extinde Dialog) in Placement Manipulator (de obicei,
o0 sageata in jos).

o Asigurati-va cd acelasi cadru (Ex: Working frame) apare atat in Frame of Reference
cat si in Location relative to.

o Observatie: In tabelul din partea de jos a dialogului, sunt afisate coordonatele absolute
curente ale obiectului in raport cu cadrul de referinta selectat. Nu este recomandata
introducerea directd de valori in acest tabel; el serveste ca afisaj al pozitiei.

2. Resetare:

o Faceti clic pe Reset in dialogul Placement Manipulator. Obiectul revine la pozitia
pe care o avea la momentul deschiderii dialogului.

3. Inchiderea:

o Faceti clic pe Close (Inchide).
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Placement Manipulator este instrumentul de baza pentru inginerul de simulare, oferind controlul
necesar pentru a pozitiona resursele cu precizie. Intelegerea conceptului de Frame of Reference este
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vitala, deoarece asigura ca miscarile (translatii si rotatii) sunt aplicate corect, in raport cu sistemul de
coordonate dorit.

3.3.2. Relatia dintre Placement Manipulator, Masuratori si Unitati

Obiectiv: Explorarea modului in care Placement Manipulator interactioneaza cu unitatile de masura
ale sistemului si utilizarea instrumentelor de masura pentru a valida pozitionarea.

Setarile de unitati din Process Simulate influenteaza direct afisarea coordonatelor si valoarea Step
Size in Placement Manipulator. Aceastd activitate demonstreaza consistenta dintre sistemul de
masura si instrumentele de manipulare.

Workflow: Masurarea si Manipularea
1. Accesarea Manipulatorului:
o Selectati un obiect in Graphic Viewer (Ex: Black Tire2).
o Alegeti Tools — Placement — Placement Manipulator (Alt+P).

o In dialog, setati Working frame ca Frame of Reference. Nu inchideti dialogul.

2. Masurarea Distantei PTP (Point to Point):

o Faceti clic pe pictograma PTP Distance (Distanta Punct-la-Punct) de pe bara de
instrumente Measurement.

o Setati Pick Intent la Snap si Pick Level la Component.
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o Masurati distanta dintre un punct pe primul obiect (Ex: baza Black Tire2) si un punct
pe al doilea obiect (Ex: varful palletl).

o Observatie: Distanta (Ex: 5116.27 mm) si componentele sale (dX, dY, dZ) sunt afisate
in unitatile curente (mm).

o Inchideti dialogul Point to Point Distance.

3. Masurarea Distantei Minime (Minimal Distance):
o Faceti clic pe pictograma Minimal Distance (Distantd Minima).
o Masurati distanta minima dintre cele doua obiecte (Ex: Black Tire2 si palletl).

o Lasati dialogul Minimal Distance deschis.
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4. Deplasarea Incrementala (Translate):
o In dialogul Placement Manipulator, observati unititile Step Size (Ex: 100.00 mm).

o Faceti clic pe link-ul Step Size din sectiunea Translate, introduceti o valoare (Ex:
100), apoi OK.

o Faceti clic pe axa Z si apoi pe sageata de deplasare (Ex: de douad ori) pentru a ridica
obiectul.

5. Anularea Pozitionarii:

o Faceti clic pe Reset in dialogul Placement Manipulator pentru a anula toate miscarile
facute de la deschiderea acestuia.

o Inchideti dialogul Placement Manipulator si Minimal Distance.

6. Schimbarea Unitatilor si Re-examinarea:
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o Alegeti Tools — Options — Units.
o Schimbati unitatea Linear la inch (tol) si cresteti Decimal places (Zecimale) la 3.
o Redeschideti Placement Manipulator si Minimal Distance pentru aceleasi obiecte.

o Observatie: Valorile Translate si Minimal Distance sunt acum afisate in inch,
demonstrand ca schimbarea unitatii este aplicata la nivel de sesiune.

3.3.3. Deplasarea Incrementala a Obiectelor de la un Cadru de Referinta

Obiectiv: Utilizarea marimilor de pas (Step Size) liniare si de rotatie pentru a deplasa obiecte
incremental, Tn raport cu un cadru de referinta selectat.

Workflow: Rotirea Incrementala
1. Accesarea Manipulatorului:
o Selectati un obiect.

o Alegeti Tools — Placement — Placement Manipulator (Alt+P).
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2. Setarea Pasului de Rotatie:
o Faceti clic pe link-ul Step Size din sectiunea Rotate.

o Indialogul Step Size care apare, introduceti o valoare pentru Rotation step (deg) (Ex:
45).

o Faceti clic pe OK.

3. Rotirea Incrementala:
o Faceti clic pe axa de rotatie dorita (Ex: Rx - Rotatie in jurul axei X).

o Folositi sdgetile Move Negative si Move Positive pentru a roti obiectul in pasi de 45
de grade.
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o Avertisment: Evitati sd folositi sagetile Move Negative To Collision si Move
Positive To Collision, deoarece rotatia continud pana la detectarea unei coliziuni, ceea
ce nu este relevant pentru aceastd demonstratie.

4. Schimbarea Cadrului de Referinta:

o In dialogul Placement Manipulator, schimbati Frame of Reference la Working
frame.

o Rotiti din nou obiectul incremental.

o Observatie: Obiectul se roteste acum in jurul axei X a cadrului de lucru, nu in jurul
centrului sdu geometric.

5. Finalizarea:
o Faceti clic pe Reset pentru a anula modificarile.

o Faceti clic pe Close.

Deplasarea incrementald cu Placement Manipulator oferd un control fin asupra miscarii, esential
pentru alinierea precisd a componentelor. Posibilitatea de a schimba dinamic Step Size si Frame of
Reference face din acest instrument o componenta flexibild pentru orice sarcind de amplasare.

3.4. INTRODUCERE iN RELOCATE

Comanda Relocate (Repozitioneazd) este utilizatd pentru a muta o instanta de obiect dintr-un cadru
de referintd sursd (From frame) intr-un cadru de referintd destinatie (To frame). Aceasta este o
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metoda geometrica avansatd de amplasare, asigurand ca un obiect 151 mentine pozitia relativa, dar se
repozitioneaza pe baza diferentei dintre doua sisteme de coordonate.

3.4.1. Relocarea unui Obiect fatd de Doua Cadre Noi

Obiectiv: Utilizarea comenzii Relocate pentru a muta un obiect folosind doud puncte definite
interactiv in Graphic Viewer ca referinte de cadre.

Workflow: Relocare prin Puncte Definite Interactiv
1. Pregatirea:
o Setati Pick Intent la Snap si Pick Level la Component.

o Selectati obiectul de mutat (Ex: o platforma).

2. Activarea Comenzii:
o Alegeti Tools — Placement — Relocate (Alt+R).

o Rezultat: Dialogul Relocate se deschide, iar obiectul selectat este afisat in lista
Objects.

3. Definirea Cadrului Sursa (From frame):
o Faceti clic in caseta From frame (Cadru Sursa).

o Faceti clic pe o locatie (sau un colt al unui obiect) in Graphic Viewer. Aceasta locatie
devine From frame.

4. Definirea Cadrului Destinatie (To frame):
o Faceti clic in caseta To frame (Cadru Destinatie).

o Faceti clic pe o altd locatie in Graphic Viewer. Aceasta locatie devine To frame.
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5. Aplicarea Relocarii:
o Faceti clic pe Apply (Aplicd).

o Rezultat: Obiectul este mutat pe distanta si in directia definite de vectorul dintre From
frame si To frame.
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6. Finalizarea:

o Nu inchideti dialogul Relocate.

3.4.2. Relocarea unui Obiect fata de Doua Cadre Existente

Obiectiv: Utilizarea comenzii Relocate pentru a muta un obiect intre doua cadre de referintd deja
existente.

Cadrele existente pot fi: originea proprie a obiectului (Self Origin), World Frame, cadre definite
anterior (Frames) sau colturile (originele) altor entitati.

Workflow: Relocare prin Cadre Existente (Ex: Colturi de Obiect)
1. Selectarea Coltului Sursa (From frame):
o In dialogul Relocate deschis, faceti clic in caseta From frame.

o Faceti clic pe un colt specific (punct de referintd) al unui obiect (Ex: coltul superior al
floor a).

2. Selectarea Coltului Destinatie (To frame):
o Faceti clic in caseta To frame.

o Faceti clic pe coltul corespunzator al obiectului destinatie (Ex: coltul superior al
Platform).
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3. Setarea Orientarii:

o Bifati caseta Maintain orientation (Mentine Orientarea).
4. Aplicarea Relocarii:

o Faceti clic pe Apply.

o Rezultat: Obiectul este deplasat pe distanta definitd de vectorul From Frame la To
Frame, in timp ce orientarea sa originald este mentinuta.

Comanda Relocate este de nepretuit pentru alinierea precisa a componentelor sau pentru mutarea
unui intreg ansamblu intr-o noud locatie a layout-ului. Folosirea optiunii Maintain orientation
asigura cd, desi pozitia este ajustatd, orientarea unghiulara ramane neschimbata, ceea ce este esential
pentru mentinerea validitatii traiectoriilor si a cinematicii.
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4. INTRODUCERE iN CINEMATICA

Cinematica este studiul miscarii fard a lua in considerare fortele care o provoaca. In Process Simulate,
cinematica este vitald pentru definirea comportamentului robotilor si al dispozitivelor precum usile,
clestii sau conveioarele. Acest capitol introduce instrumentele de baza pentru a manipula articulatiile
(Joints) si a salva pozitiile specifice (Poses) ale acestor dispozitive.

4.1. FUNDAMENTELE CINEMATICII
4.1.1. Actionarea manuala a articulatiilor unui obiect simplu

Obiectiv: Incircarea studiului de demonstratiec Door Kinematics si manipularea interactivd a
articulatiilor sale (Jogging) pentru a Intelege miscarea cinematica.

Workflow: incircarea Studiului de Demonstratie
1. inchiderea Proiectului Curent:
o Alegeti File — Close Project.

o Confirmati inchiderea cu Yes, dar selectati No la solicitarea de actualizare a
eMServer.

2. Deschiderea Proiectului de Cinematica:
e Alegeti File — Open Project.
o Selectati proiectul Project 209S si faceti clic pe OK.
3. Setarea Working Folder:
« InNavigation Tree, navigati la colectia Working Folders.

o Executati Click-dreapta pe folderul alocat utilizatorului (Ex: Userl folder) si alegeti
Check Out, apoi OK.
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o Alegeti File — Project Management — Set Working Folder.

4. incircarea Studiului:

e Navigati la colectia Studies — folderul de studiu alocat (Ex: Linel StudyFolder) —
model kinematics folder.

o Executati Click-dreapta pe studiul model kin demos si alegeti Check Out, apoi OK.

o Executati Click-dreapta pe studiul model kin demos si alegeti Load in Standard
Mode.
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5. Izolarea Dispozitivului:
o Comutati la vizualizatorul Object Tree. Navigati la folderul Resources.

o Executati Click-dreapta pe obiectul room door demo si alegeti Display Only
(Afisare Doar).

e Alegeti View — Zoom to Fit pentru a incadra usa pe ecran.

o Faceti clic in spatiul liber din Graphic Viewer pentru a deselecta usa.
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Workflow: Actionarea manuala a articulatiilor (Joint Jog)
1. Accesarea Instrumentului Joint Jog:
e Setati Pick Level la Component.
e Selectati obiectul room_door_demo in Graphic Viewer.
e Alegeti Kinematics — Joint Jog (Cinematicd — Deplasare Articulatie).

e Rezultat: Se deschide dialogul Joint Jog - room_door demo, care listeaza
articulatiile dispozitivului (j1, j2).
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2. Metoda 1: Jogging Interactiv:

« In dialogul Joint Jog, faceti clic pe gear (simbolul rotii dintate) asociat articulatiei j1
si mentineti butonul mouse-ului apasat.

e Miscati mouse-ul stdnga-dreapta peste Graphic Viewer.

e Observatie: Usa se miscad in timp real pe masurd ce articulatia j1 (rotatia usii) se
schimba. Eliberati butonul.

o Repetati pentru articulatia j2 (rotatia manerului).
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e Nota: Cand articulatiile ating limitele de lucru (working limits), cursorul si cdmpul
Value devin de culoare light purple, iar la atingerea limitelor absolute devin dark
purple.

3. Metoda 2: Jogging Incremental (Pas cu Pas):
« In dialogul Joint Jog, faceti clic pe pictograma Options (Optiuni).
« In dialogul Joint Jog Settings, introduceti marimea pasului (step size) pentru:
o Prismatic joints step size: (Ex: 10.000 mm).

o Revolute joints step size: (Ex: 15.00 deg).
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e Faceti clic pe OK.

o Folositi butoanele sdgeti (sus/jos) de langa campul Value al articulatiei j1 pentru a o
misca In pasi de 15 grade.

Instrumentul Joint Jog este metoda fundamentalda de manipulare directa a dispozitivelor cinematice.
Acesta permite utilizatorului sa testeze limitele, sa inteleagd miscarea si sa obtind pozitii articulare
specifice necesare pentru definirea operatiilor.
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4.2. INTRODUCERE iN OPERATIILE DE DISPOZITIV

4.2.1. Definirea Pozitiilor Cinematice

Obiectiv: Definirea si salvarea pozitiilor articulare cheie (Poses) pentru dispozitivul cinematic al usii,
utilizand Pose Editor si actualizarea bazei de date eMServer.

O Pozitie (Pose) este o configuratie salvata a valorilor articulatiilor unui dispozitiv (Ex: j1=90 deg,
j2=0 deg). Pozitiile sunt folosite ulterior ca puncte de referinta in operatiile de dispozitiv (Device
Operations) pentru a comanda miscarea automatd (Ex: usa se deplaseaza de la pozitia CLOSED la
OPEN).

Workflow: Setarea Unitatilor (Verificare)
1. Accesarea Optiunilor:
o Executati Click-dreapta intr-o zona goalad din Graphic Viewer si selectati Options.
2. Verificarea Unitatilor:
o Navigati la fila Units (Unitati).
e Asigurati-va ca unitatea Linear este setatd la mm si Angular la deg.

e Faceti clic pe OK.

Workflow: Crearea Pozitieci HOME si CLOSED
1. Revenirea la Pozitia de Baza (HOME):

o Executati Click-dreapta pe obiectul room_door demo in Graphic Viewer si alegeti
Home.
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e Observatie: Aceasta este pozitia HOME, definitd implicit ca j1=0 si j2=0 la crearea
cinematicii.

2. Deschiderea Pose Editor:

o Executati Click-dreapta pe room_door demo si alegeti Pose Editor.
3. Crearea Pozitiei CLOSED:

« In dialogul Pose Editor, faceti clic pe New (Nou).

o Lasati valorile articulatiilor la 0.00 (aceeasi pozitie ca HOME).

« In campul Pose name, introduceti CLOSED.

e Faceti clic pe OK.
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Workflow: Crearea Pozitiei OPEN
1. Crearea unei Noi Pozitii:
« In Pose Editor, faceti clic pe New (Nou).

2. Jogging la Pozitia Dorita:
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« Indialogul Edit Pose, utilizati cursorul (sau sigetile de pas) pentru articulatia j1 pentru
a o misca (Ex: la o valoare pozitiva, cum ar fi 90.00 deg) pana cand usa ajunge intr-o
pozitie deschisa.

e (Optional) Reglati j2 (manerul).
3. Salvarea Pozitiei OPEN:
« In campul Pose name, introduceti OPEN.

e Faceti clic pe OK.

Workflow: Testarea si Salvarea Pozitiilor
1. Comutarea intre Pozitii:
« In dialogul Pose Editor, selectati pozitia CLOSED.
e Faceti clic pe Jump (Salt). Usa se va inchide.
e Selectati pozitia OPEN si faceti clic pe Jump. Usa se va deschide.
2. Revenirea la HOME:

o Faceti clic pe Reset in Pose Editor pentru a reveni la pozitia initiala (HOME: j1=0,
j2=0).
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3. Actualizarea Bazei de Date:
o Alegeti File — eM Server Selective Update (Actualizare Selectiva eM Server).
« In dialog, bifati casetele Resources si Operations (Operatiile).

e Observatie: Pozitiile create sunt atribute ale dispozitivului (Resource), deci bifarea
Resources este esentiala pentru a salva noile pozitii in baza de date eMS.

e Faceti clic pe OK, apoi OK din nou pentru a confirma exportul.

Definirea de Poses este un mecanism standard de programare a dispozitivelor. Prin salvarea
configuratiilor articulare cheie, utilizatorul poate crea ulterior operatii automate clare, care muta
dispozitivul direct intre stari discrete, cum ar fi CLOSED si OPEN.
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4.2.2. Crearea unei Operatii Simulative din Pozitii

Obiectiv: Crearea unei operatii de dispozitiv (Device Operation) pentru a simula miscarea usii intre
pozitiile salvate (CLOSED si OPEN).

Device Operation este tipul de operatie care comanda miscarea unui dispozitiv cinematic (non-robot)
intre doud pozitii (From Pose si To Pose). Aceste operatii sunt agregate in operatii compuse
(Compound Operations) care definesc secventa de simulare.

Workflow: Crearea Operatiei Compuse Parinte
1. Selectarea Vizualizatorului:
o Selectati vizualizatorul Operation Tree.
2. Crearea Operatiei Compuse (Container):
o Alegeti Operations — New Operation — New Compound Operation.
o In dialogul New Compound Operation:
= Pentru Name, introduceti MyOperations.
= Pentru Scope, selectati Operation Root din lista derulanta.
o Faceti clic pe OK.

o Rezultat: Noua operatie compusd MyOperations este adaugata la rddacina arborelui
de operatii.

Workflow: Crearea Operatiei de Dispozitiv (Device Operation)
1. Pregatirea Selectiei:
o In Operation Tree, selectati operatia MyOperations (CompoundOperation).
o Tineti apasata tasta [Ctrl].
o Selectati dispozitivul room_door demo din Graphic Viewer.

o Eliberati tasta [Ctrl].
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2. Crearea Operatiei de Dispozitiv:

o

o

Alegeti Operations — New Operation — New Device Operation.

Observatie: Campurile Name si Device din dialog sunt completate automat
(room_door demo Op si room door demo). Scope este setat la MyOperations.

3. Definirea Pozitiilor de Start/Stop:

o

Din lista derulantad From pose, selectati pozitia CLOSED.
Din lista derulanta To pose, selectati pozitia OPEN.
Faceti clic pe OK.

Rezultat: Operatia room door demo Op este adaugatd sub MyOperations in
Operation Tree si in Sequence Editor.

Workflow: Rularea si Resetarea Simulare

1.

Vizualizarea Secventei:

o

Asigurati-va ca vizualizatorul Sequence Editor (Editorul de Secventd) este vizibil.
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2. Reset Deep (Salt la Sfarsit):

o Din Sequence Editor, faceti clic pe pictograma Jump Simulation to End (Salt la
Starsitul Simulare).

3. Resetare (Salt la Start):
o Faceti clic pe pictograma Jump Simulation to Start (Salt la Inceputul Simulare).
4. Rularea Simulare:
o Faceti clic pe pictograma Play Simulation Forward (Ruleazi Simulare Inainte).
o Observatie: Usa se misca de la starea CLOSED la OPEN.

o Nota: Viteza simuldrii poate fi ajustata prin: 1) modificarea timpului alocat operatiei,
2) modificarea vitezei articulatiilor definite, sau 3) ajustarea Simulation Time
Interval (Intervalul de Timp al Simulare).

5. Resetare:

o Faceti clic pe Jump Simulation to Start dupa rulare.
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Crearea operatiilor de dispozitiv permite simularea precisd a comportamentului mecanic al utilajelor.
Prin Incapsularea miscarii in operatii, utilizatorul obtine un control clar si secvential asupra fluxului
procesului in Sequence Editor.

4.3. UTILIZAREA CINEMATICII INVERSE

4.3.1. Examinarea Arborelui Cinematic al unui Robot

Obiectiv: Vizualizarea si intelegerea structurii cinematice a unui robot utilizand Kinematics Editor
si corelarea culorilor legaturilor (links) din editor cu modelul 3D.

Cinematica Inversa (IK) este procesul prin care Process Simulate calculeaza valorile articulatiilor
unui robot necesare pentru a pozitiona si orienta varful sau (TCP - Tool Center Point) intr-o locatie
specifica in spatiul 3D. Kinematics Editor (Editorul de Cinematica) ofera o reprezentare grafica a
modului in care sunt definite legaturile (Links) si articulatiile (Joints) robotului.

Workflow: incircarea si Izolarea Robotului
1. Verificarea Starii:

o Asigurati-va ca studiul model kin demos este incarcat si cd Pick Level este setat la
Component.

2. Izolarea Robotului:

o Utilizati functia de cdutare (Edit — Find) sau Object Tree pentru a localiza obiectul
real robot in folderul Resources.

o Executati Click-dreapta pe real_robot si alegeti Display Only.

o Alegeti View — Zoom to Fit.
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Workflow: Vizualizarea in Kinematics Editor
1. Deschiderea Editorului:
o Selectati robotul in Graphic Viewer (sau Object Tree).
o Alegeti Kinematics — Kinematics Editor.

o Rezultat: Se deschide dialogul Kinematics Editor - real robot, care afiseaza
arborele cinematic al robotului, cu noduri reprezentand legaturile si sageti etichetate
reprezentand articulatiile.

159



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

2. Corelarea Culorilor:

o Observatie: Legaturile (links) robotului din Graphic Viewer sunt colorate temporar
in functie de culorile nodurilor din Kinematics Editor. Aceasta ajuta la identificarea
vizuald a fiecarui element cinematic (Ex: nodul Kbase corespunde bazei robotului).

3. inchiderea:
o Faceti clic pe Close (Inchide) in dialogul Kinematics Editor.

o Nota: Crearea si editarea cinematicii robotului sunt subiecte mai avansate si vor fi
acoperite in capitole ulterioare.

Kinematics Editor este o fereastra esentiala pentru diagnosticarea si validarea definitiei unui robot.
Intelegerea structurii legaturilor si articulatiilor este baza pentru depanarea problemelor de miscare si
pentru programarea eficientd bazata pe cinematica inversa.
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5. INSTRUMENTE DE ANALIZA SI DATE DE STUDIU iN PROCESS
SIMULATE

Acest capitol se concentreazd pe instrumentele auxiliare de analizd si documentare din Process
Simulate. Aceste functii (Snapshots, Markup Editor, Notes) sunt esentiale pentru capturarea starilor
cheie ale simuldrii, pentru comunicarea problemelor de layout si pentru adnotarea eficientd a
modelului 3D.

5.1.CREAREA SI UTILIZAREA SNAPSHOTS

Un Snapshet (Instantaneu) este o salvare a starii curente a vizualizarii 3D. Acesta poate stoca nu doar
punctul de vedere, ci si vizibilitatea obiectelor, locatiile, pozitiile dispozitivelor si alte atribute.
Snapshots sunt folosite pentru navigarea rapida intre scene de interes sau pentru documentare.

5.1.1. Crearea de Capturi Instantanee (Snapshots)
Obiectiv: Crearea, redenumirea si utilizarea instantaneelor in Snapshot Editor.
Workflow: Crearea unei Operatii de Flux (Daca este Necesara)
Acesti pasi sunt necesari doar daca nu existd nicio operatie simulative activa in studiu.
1. Selectia Obiectelor:
o Selectati un obiect in Graphic Viewer (Ex: Platform).

o Tineti apasata tasta [Ctrl] si selectati o operatie compusa (container) in Operation
Tree (Ex: Room 100).
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2. Crearea Operatiei de Flux:
o Alegeti Operations — New Operation — New Object Flow Operation.

o Observatie: Campurile Name (Ex: Platform Op) si Object (Platform) sunt
completate.

3. Definirea Traseului:

o In dialogul New Object Flow Operation, faceti clic in caseta End Point (Punct
Final).

o Selectati un punct pe podea (floor) in Graphic Viewer pentru a defini destinatia
traseului.
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o Faceti clic pe OK.

Workflow: Crearea si Redenumirea Snapshots
1. Deschiderea Snapshot Editor:
o Alegeti View — Viewers — Snapshot Editor.
o Asigurati-va cd vizualizatorul este extins pentru a vedea toate pictogramele.
2. Crearea Primului Snapshot:
o Faceti clic pe pictograma New Snapshot (Instantaneu Nou).
o Rezultat: Un nou snapshot (Snapshot#) este creat, capturand scena 3D curenta.
3. Redenumirea:

o Selectati numele snapshot-ului nou creat si apasati tasta [F2] sau faceti clic pe
pictograma Edit Snapshot.

o Redenumiti-1 (Ex: Zoomed View).
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4. Crearea unui Al Doilea Snapshot:

o Modificati vederea in Graphic Viewer (rotiti, faceti zoom, blank sau display cateva
obiecte).

o Creati un al doilea snapshot si numiti-1 (Ex: Another View).
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Workflow: Utilizarea si Sortarea Snapshots
1. Aplicarea Snapshots:
o Double-click pe snapshot-ul Zoomed View.

o Rezultat: Vederea 3D revine la punctul de vedere salvat (dar nu neaparat si la starea
de vizibilitate a obiectelor).

o Repetati pentru snapshot-ul Another View.
2. Configurarea Atributelor Aplicabile:
o Faceti clic pe sageata derulantd Apply Snapshot (Aplica Instantaneu).

o Observatie: Lista afigeaza atributele care pot fi aplicate: Point of View (Punct de
Vedere), Objects Visibility (Vizibilitate Obiecte), Objects Locations (Locatii
Obiecte), Device Poses (Pozitii Dispozitive), Objects Attachments (Atasamente
Obiecte), Objects Colors, Objects Viewing Mode, PMI Text Size.

o Puteti bifa una sau mai multe optiuni pentru a defini ce se restabileste la aplicarea
snapshot-ului.

3. Sortarea:

o In panoul superior al Snapshot Editor, executati Click-dreapta si alegeti Sort
Snapshots.

o Rezultat: Snapshots sunt rearanjate in ordine alfabetica sau cronologica.
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Snapshots reprezintd un instrument de documentare si navigare extrem de eficient. Ele imbunatatesc
colaborarea, permitand echipei sa se refere rapid la stari de simulare specifice si sa standardizeze
punctele de inspectie vizuala.

5.2.UTILIZAREA MARKUP EDITOR

Markup Editor (Editorul de Adnotari) permite utilizatorilor sa adauge note, text si desene libere
(scribbles) peste o imagine capturatda din Graphic Viewer. Acesta este ideal pentru a evidentia zone
problematice, a adduga instructiuni sau a comenta rezultatele simularii.

5.2.1. Crearea de Adnotari
Obiectiv: Utilizarea functiilor de adnotare din Markup Editor si salvarea imaginii rezultate.
Workflow: Adaugarea de Adnotari (Markups)
1. Deschiderea Markup Editor:
o Alegeti File — Outputs — Markup Editor.
2. Adaugarea unei Note (Add Note):

o Din bara de instrumente Markup Editor, faceti clic pe pictograma Add Note (Adauga
Nota).

o Faceti clic pe o zona din imaginea capturata.
o In dialogul Edit Text, setati dimensiunea fontului (Ex: 36).

o Tastati textul dorit (Ex: Look at this exciting note!).
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o Faceti clic pe OK.

o Trageti de manerele notei pentru a o redimensiona, astfel incét textul sa fie vizibil.
3. Adaugarea de Text (New Text):

o Faceti clic pe pictograma New Text (ABC).

o Faceti clic pe o altd zond a imaginii.

o Tastati text suplimentar (Ex: This is so fun).

o Redimensionati caseta de text.
4. Adaugarea unui Desen Liber (Scribble):

o Faceti clic pe pictograma New Scribble Polygon (Poligon de Desen Liber).

o Desenati un cerc sau o forma libera in jurul unui obiect din imagine.
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Workflow: Salvarea si inchiderea

1. Salvarea Fiecarii:
o Din dialogul Markup Editor, alegeti pictograma Save as File (Salveaza ca Fisier).
o Navigati la directorul de salvare dorit (Ex: C:\Temp).
o Introduceti un nume de fisier (Ex: Markup image userl).
o Faceti clic pe Save.

2. inchiderea:
o Faceti clic pe Close (inchide) in dialogul Markup Editor.

Markup Editor este un instrument puternic de comunicare care transforma o simpla captura de ecran
intr-un document analitic, permitdnd inginerilor sa semnaleze rapid problemele de design sau de
proces catre partile interesate.

5.3.ADAUGAREA DE TEXT iN GRAPHIC VIEWER (NOTES SI LABELS)

Notes (Note) si Labels (Etichete) sunt entitati 3D stocate direct in studiul Process Simulate. Ele sunt
utilizate pentru a adduga informatii persistente care plutesc in spatiul 3D, fiind ideale pentru a marca
instructiuni de asamblare sau pentru a evidentia zone critice.

5.3.1. Setarea Optiunilor pentru Note
Obiectiv: Modificarea aspectului grafic (culori de fundal, text, bordurd) al notelor nou create.

Workflow: Schimbarea Culorii de Fundal
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1. Accesarea Optiunilor:
o Alegeti Tools — Options.
2. Navigare la Aspect:
o Faceti clic pe fila Appearance (Aspect).
3. Setarea Culorii de Fundal 3D:
o In lista superioara, selectati Background sub Graphic Viewer.
o In lista inferioara, selectati Solid (in loc de Vertical).
o Schimbati culoarea de fundal (Ex: la un light brown).

o Faceti clic pe Preview si apoi OK (sau continuati cu urmatorii pasi).
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Workflow: Modificarea Culorilor Notelor
1. Navigare la Obiecte Noi:

o Ramanand in fila Appearance, navigati la sectiuneca New Objects (Obiecte Noi) din
lista superioara.

2. Setarea Culorii Fundalului Notei:
o Selectati Note Background din lista.
o Schimbati culoarea (Ex: la Albastru).
3. Setarea Culorii Bordurii Notei:
o Selectati Note Border din lista.
o Schimbati culoarea (Ex: la Rosu).
4. Setarea Culorii Textului Notei:
o Selectati Note Text din lista.
o Schimbati culoarea (Ex: la Alb).

o Observatie: Aceste modificari vor fi aplicate tuturor Notes create ulterior aplicarii
optiunilor.

5. Finalizarea:
o Faceti clic pe OK.

Personalizarea culorilor pentru Notes asigurd ca adnotarile 3D se integreaza sau, dimpotriva, se
evidentiazd In scena de simulare. Acestea ofera un mijloc de comunicare directa si persistentd a
informatiilor critice in modelul 3D.

Acest continut incheie Capitolul 5, acoperind integral activitatile din materialul atasat, conform
cerintelor de structurd, ton si limbaj.

5.3.2. Crearea de Note in Graphic Viewer

Obiectiv: Crearea, editarea si manipularea notelor (Notes) si etichetelor (Labels) in spatiul 3D al
simularii.
Introducere

Notes si Labels oferd o modalitate de a atasa informatii textuale direct in Graphic Viewer. Notele
sunt de obicei asociate studiului, In timp ce etichetele sunt asociate obiectului, dar ambele sunt
esentiale pentru documentarea vizuala a procesului.

Workflow: Crearea de Note Multi-Obiecte
1. Selectia Obiectelor:

o In Graphic Viewer, desenati o fereastra de selectie (boxi) in jurul zonei dorite pentru
a selecta mai multe obiecte (Ex: echipamentele dintr-o celuld).
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2. Crearea Notelor pe Obiecte:
o Alegeti Tools — Notes — Object Notes (Instrumente — Note — Note Obiect).

o Rezultat: Pentru fiecare obiect selectat, o notd separata, ce afiseaza numele obiectului,
este creatd si atasata obiectului.

3. Pozitionarea:

o Trageti si plasati notele in Graphic Viewer intr-o pozitie vizuala convenabila.
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4. Gestionarea Notelor:

o Vizualizati notele nou create in folderul Notes din Object Tree. De aici, ele pot fi
ascunse (blanked), afisate sau sterse.

o Nota: Notes (Note) sunt considerate study data (date de studiu), la fel ca dimensiunile
si cadrele, fiind stocate 1n studiu si nu in arborele de produs/operatie/resursa.

Workflow: Crearea de Note Textuale Simple (Create Note)
1. Activarea Comenzii:
o Selectati o locatie in Graphic Viewer unde doriti sa plasati nota.

o Alegeti Tools — Notes — Create Note (sau faceti clic pe pictograma corespunzatoare
de pe bara de instrumente).

2. Editarea Continutului:

o In dialogul Note Editor, introduceti textul dorit in zona Text.
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o Faceti clic pe OK.
Workflow: Editarea si Modificarea Vizuala a unei Note
1. Editarea Textului si a Punctului de Ancorare:
o Selectati o nota creata anterior.
o Alegeti Tools — Notes — Edit Note (Editeaza Nota).
o In dialogul de editare, schimbati textul in caseta Text.

o Faceti clic in caseta Object si selectati un nou punct de ancorare (anchor point) pe
un obiect in Graphic Viewer pentru linia de legdturd (leader line).

o Faceti clic pe OK.
2. Toggle Display (Comutare Afisare):
o Selectati nota (sau un grup de note).
o Alegeti Tools — Notes — Toggle Note Visibility (Comuta Vizibilitatea Notei).

o Rezultat: Nota comutd intre afisarea textului integral si afisarea unui flag
(steag/indicator) simplu.

o Repetati comanda pentru a comuta inapoi la afisarea textului.
3. Schimbarea Culorii (Note Existente):
o Executati Click-dreapta pe o nota si alegeti Modify Color (Modificare Culoare).

o Selectati o culoare noua. (Aceasta suprascrie setdrile implicite, spre deosebire de
setarile din Tools — Options care afecteaza doar notele noi).

4. Mutarea:
o Trageti si plasati nota in pozitia dorita.
Workflow: Crearea de Etichete (Labels)
1. Crearea Etichetei:
o Selectati un obiect in Graphic Viewer.

o Alegeti Tools — Labels — Create Label (Instrumente — Etichete — Creaza
Eticheta).

o Faceti clic pe OK in dialogul de creare.
2. Diferenta dintre Note si Etichete:
o Trageti eticheta in pozitia dorita.

o Zoom In si Zoom Out in Graphic Viewer.
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o Observatie: Notele mentin o dimensiune de font fixa pe ecran (dacad este bifatd
optiunea Keep size while changing zoom in Edit Note), in timp ce etichetele sunt
asociate obiectului si pot avea un comportament vizual diferit la zoom.

o Diferenta Cheie: Labels (Etichetele) sunt asociate si salvate cu obiectul in baza de
date (part/resource), in timp ce Notes (Notele) sunt asociate si salvate cu studiul.

Notes si Labels sunt instrumente fundamentale pentru documentarea permanentd in modelul 3D.
Intelegerea diferentei dintre notele asociate studiului si etichetele asociate obiectului este cruciala
pentru a asigura ca informatia este stocatd si transmisa corect in mediul eMS.

5.3.3. Crearea de Dimensiuni in Graphic Viewer

Obiectiv: Utilizarea instrumentelor de masura pentru a crea dimensiuni permanente (Dimensions) n
studiul 3D.

Dimensions (Dimensiuni) sunt reprezentari grafice persistente ale distantelor masurate, utile pentru
verificarea spatiului si documentarea layout-ului.

Workflow: Adiaugarea unei Dimensiuni Punct-la-Punct
1. Activarea Comenzii:

o Alegeti Tools — Measurements — Create Dimension — Point to Point Dimension
(Instrumente — Masuratori — Creazd Dimensiune — Dimensiune Punct-la-Punct).

2. Selectia Punctelor:

o Selectati doud puncte consecutive in Graphic Viewer (Ex: doud colturi ale unui
obiect).

3. Pozitionarea:
o Trageti dimensiunea pentru a o pozitiona in spatiul 3D.

o Rezultat: Distanta este acum o entitate graficd permanenta in studiu si este stocata in
folderul Dimensions din Object Tree.

Workflow: Integrarea Dimensiunilor in Documentatie (Markup)
1. Crearea unei Adnotari (Markup):
o Alegeti File — Outputs — Markup Editor.
2. Vizualizarea:

o Observatie: Notele si dimensiunile create anterior sunt afisate in Markup Editor,
putind fi salvate ca imagine de documentatie.

3. inchiderea:

o Inchideti dialogul Markup Editor.
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Adaugarea de Dimensions la un studiu Process Simulate transforma rezultatele masuratorilor in
documentatie vizuald persistenta, imbunatatind acuratetea si claritatea rapoartelor de validare.

5.4.STOCAREA IMAGINILOR STUDIULUI

Exportul imaginilor de inaltd calitate din Graphic Viewer este esential pentru rapoarte, prezentari si
comunicarea rezultatelor simuldrii. Process Simulate oferd optiuni clare pentru controlul fundalului
si formatul de export.

5.4.1. Exportarea Graphic Viewer intr-un Fisier sau Imprimanta

Obiectiv: Setarea culorii de fundal pentru exportul curat al imaginii si salvarea vizualizatorului intr-
un fisier grafic.

Workflow: Setarea Culorii de Fundal (Pentru Export)

1. Accesarea Optiunilor:
o Alegeti Tools — Options.

2. Navigare la Aspect:
o Faceti clic pe fila Appearance (Aspect).

3. Setarea Culorii:
o In lista superioar, selectati Background sub Graphic Viewer.
o Din lista derulantd inferioara, selectati Solid.

o Schimbati culoarea la Alb (White) pentru a obtine o imagine curata, potrivitd pentru
tiparire (desi Alb poate fi setat ca optiune de fundal la export, setarea alb in mediul de
lucru ajuta la vizualizarea in timpul exportului).

o Faceti clic pe OK.
Workflow: Exportul Imaginii
1. Activarea Exportului:
o Alegeti File — Import/Export — Export Images.
2. Selectarea Formatului si a Locatiei:

o In dialogul Export Cell, selectati formatul de fisier dorit din lista derulanti Save as
type (Ex: BMP, JPG, .png sau TIFF).

o Navigati la directorul de iesire (Ex: C:\temp sau Desktop).

3. Denumirea Fisierului:
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o Tastati un nume de fisier care include ID-ul utilizatorului (Ex:
Simulare Finala userl).

4. Salvarea:
o Faceti clic pe Save (Salveazd).
5. Revenirea la Fundalul Standard:

o Dupa salvare, reveniti la Tools — Options — Appearance — Background si
schimbati culoarea de fundal inapoi la culoarea de lucru preferata (Ex: Albastru sau
Negru).

Exportul imaginilor este un pas esential in ciclul de documentare. Setarea fundalului la Alb Tnainte
de export asigura o imagine de raport curata, iar functia de export permite salvarea in formate standard
pentru diseminare ulterioara.

5.5. DETECTIA COLIZIUNILOR

Detectia coliziunilor este o functie esentiald in Process Simulate, utilizata pentru a valida siguranta si
fezabilitatea miscarilor robotice sau a dispozitivelor. Coliziunile (Collisions) (evidentiate cu rosu) si
aproape-coliziunile (Near Misses) (evidentiate cu galben) sunt detectate intre perechi de liste de
obiecte predefinite (Collision Sets).

5.5.1. Collision Viewer si Seturi de Coliziune Rapide

Obiectiv: Activarea Collision Viewer si utilizarea Fast Collision pentru a testa rapid o configuratie
de coliziune generala.

Workflow: Activarea Collision Viewer
1. Afisarea Vizualizatorului:
o Daca nu este vizibil, alegeti View — Viewers — Collision Viewer.

o Andocati vizualizatorul in partea de jos a ecranului si Pinati-1 (fixati-1) pentru a-1
mentine extins.

2. Afisarea Seturilor de Coliziune:

o In Collision Viewer, faceti clic pe pictograma Show/Hide Collision Sets pentru a
afisa panoul din stanga.

Workflow: Setarea Fast Collision
1. Selectia Obiectelor:
o Din bara de instrumente Selection, activati Select with Filter.

o Setati tipul de selectie la Selection Type Parts si apoi la Selection Type Resources.
(Puteti folosi si Selection Type All).
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o Observatie: Obiectele selectate sunt evidentiate n Graphic Viewer.
2. Crearea Setului Rapid:
o Din bara de instrumente Collision Viewer, faceti clic pe Fast Collision.

o Rezultat: Un nou set numit fast collision set este creat in panoul din stanga,
incluzand obiectele selectate.

3. Activarea Detectiei:
o Asigurati-va ca fast_collision_set este bifat in panoul din stanga.

o Faceti clic pe pictograma Collision Mode On/Off de pe bara de instrumente pentru a
porni verificarea coliziunilor.

Workflow: Testarea si Raportarea Coliziunilor
1. Provocarea unei Coliziuni:

o Utilizati Fast Placement sau Placement Manipulator pentru a muta un obiect dintr-
o listd astfel incét sa se suprapuna cu un obiect din lista celuilalt set.

o Observatie: Obiectele care se ciocnesc sunt evidentiate instantaneu in rosu.
2. Examinarea Raportului:

o Collision Viewer afiseaza perechile de obiecte aflate in coliziune (Collision, culoare
rosie) sau in aproape-coliziune (Near Miss, culoare galbena).

o Extindeti un obiect din lista pentru a vedea cu ce obiecte se ciocneste.
3. Dezactivarea Setului:

o In panoul din stanga al Collision Viewer, debifati caseta de langa fast_collision_set
pentru a opri verificarea pentru acest set.
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5.5.2. Definirea Seturilor de Coliziune

Obiectiv: Crearea manuald a unor seturi de coliziune definite de utilizator (Collision Sets) prin
specificarea explicita a perechilor de obiecte de verificat.

Introducere

Detectia coliziunilor functioneaza prin verificarea intersectiei geometrice intre obiectele dintr-o prima
listd (Check) si obiectele dintr-o a doua lista (With).

Workflow: Crearea unui Nou Set de Coliziune
1. Initierea:

o In Collision Viewer, faceti clic pe pictograma New Collision Set (Set Nou de
Coliziune).
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2. Definirea Listei Check:
o In dialogul Collision Set Editor, faceti clic in zona Check.

o Selectati obiectele dorite pentru prima listd in Graphic Viewer (Ex:
room_door_demo).

3. Definirea Listei With:
o Faceti clic in zona With.
o Selectati obiectele dorite pentru a doua lista (Ex: real robot).
o Faceti clic pe OK.

4. Redenumirea:

o In panoul din stanga al Collision Viewer, selectati noul set (Ex: new_collision_set) si
apasati [F2].

o Redenumiti-l (Ex: MyFirstList).
Workflow: Verificarea Vizuala a Setului (Emphasize)
1. Selectarea Setului:
o Selectati MyFirstList in Collision Viewer.
2. Evidentierea:
o Faceti clic pe pictograma Emphasize Collision Set (Evidentiaza Setul de Coliziune).

o Observatie: Obiectele din lista Check sunt colorate intr-o nuanta (Ex: Albastru), iar
obiectele din lista With sunt colorate in alta (Ex: Galben), permitand verificarea
vizuald a setului.
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3. Editarea Setului:
o Faceti clic pe pictograma Edit Collision Sets (Editeaza Seturile de Coliziune).

o Adaugati sau eliminati obiecte, apoi apdsati OK si faceti clic din nou pe Emphasize
Collision Set pentru a vedea efectul.
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Seturile de coliziune definite de utilizator oferd control precis asupra analizei de interferenta. Prin
definirea perechilor de liste, inginerii pot optimiza performanta simulérii, concentrandu-se doar pe
interactiunile critice (Ex: unelte cu piese, robot cu structura celulei).

5.5.3. Setarea Coliziunilor si Collision Viewer

Obiectiv: Configurarea optiunilor de coliziune (Near-Miss, sunet, oprire simulare) si testarea
functionalitatii Collision Viewer intr-un scenariu de Fast Collision.

Setdrile de coliziune definesc sensibilitatea sistemului (Near-Miss Value) si comportamentul sau la
detectarea unei coliziuni (oprire, sunet). Acestea sunt esentiale pentru a personaliza analiza de risc.
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Workflow: Configurarea Optiunilor de Coliziune
1. Accesarea Optiunilor:

o Faceti clic pe pictograma Collision Options din Collision Viewer (sau Tools —
Options — Collision).

2. Setarea Pragului Near-Miss:

o Bifati Check for Collision Near-Miss (Verifica Aproape-Coliziunile).

o Introduceti valoarea doritd pentru Near-Miss Default Value (Ex: 50 mm).
3. Configurarea Comportamentului:

o Debifati (sau lasati debifate) optiunile Stop Simulation when a Collision is Detected
(Opreste Simulare la Coliziune).

o Debifati (sau ldsati debifate) optiunile Play Sound when a Collision is Detected
(Reda Sunet la Coliziune).

o (Optional) Sub Collision Sound File to Play, faceti clic pe Browse si selectati un
fisier .wav din directorul de efecte sonore (Ex: \sound effects folder).

4. Finalizare:

o Faceti clic pe OK.
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Workflow: Testarea cu Collision Viewer
1. Activarea Coliziunilor:

o Asigurati-va cd detectia coliziunilor este pornita (Collision Mode On/Off) si ca un set
de coliziune (Ex: fast_collision_set sau un set definit de utilizator) este bifat in panoul
din stanga.

2. Provocarea Coliziunii:

o Utilizati Placement Manipulator pentru a deplasa intentionat un obiect (Ex: robotul)
in suprapunere cu un alt obiect (Ex: usa sau structura).

o Observatie: Obiectele care se suprapun se coloreaza in rosu.
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3. Examinarea Raportului:

o Collision Viewer afiseaza imediat in panoul din dreapta lista perechilor care se
ciocnesc (List Colliding Pairs), inclusiv starea coliziunii (Collision Status) si
distanta (care ar trebui s fie negativa in caz de coliziune).

4. Extinderea Detaliilor:

o Extindeti un element din lista pentru a vedea detaliile fiecarei perechi aflate in
coliziune.
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Setarile de coliziune sunt un pas critic in calibrarea analizei de fezabilitate. Prin ajustarea valorii
Near-Miss si a modului de raportare, inginerul poate obtine alerte timpurii privind interferentele
potentiale.

5.5.4. Filtrarea Rezultatelor Coliziunii

Obiectiv: Utilizarea filtrelor si a functiilor de vizualizare pentru a izola si a inspecta vizual detaliile
contururilor de coliziune.

In scenele complexe cu multe coliziuni, filtrarea si izolarea vizuala a perechilor de coliziune sunt
esentiale pentru a intelege exact unde si cum are loc interferenta.

185



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

Workflow: Vizualizarea Selectiva a Coliziunilor
1. Filtre in Collision Viewer:

o Faceti clic pe sdgeata derulantd de langd pictograma Filter Collision Results
(Filtreaza Rezultatele Coliziunii).
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o List All Pairs: Afiseazd toate perechile de obiecte definite in seturile de coliziune
(chiar daca nu se ciocnesc).

o List Colliding Pairs: Limiteaza lista doar la perechile care se ciocnesc efectiv.
2. Color Selected Pair (Culoare Pereche Selectati):

o Faceti clic pe sageata derulanta de 1anga Show Colliding Pair (Afiseaza Perechea care
se Ciocneste).

o Selectati Color Selected Pair.
o Faceti clic pe un element din lista Collision Viewer.

o Rezultat: Obiectele din acea pereche se coloreaza (de obicei in rosu si albastru) in
Graphic Viewer (toate celelalte obiecte raman vizibile, dar 1si pierd culorile initiale).
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3. Show Selected Pair Only (Afiseazd Doar Perechea Selectata):

o

o

Din meniul derulant Show Colliding Pair, selectati Show Selected Pair Only.
Faceti clic pe un element din lista Collision Viewer.

Rezultat: Doar cele doua obiecte din perechea selectata devin vizibile (toate celelalte
obiecte sunt ascunse).
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Workflow: Inspectarea Contururilor de Coliziune (Collision Contours)
1. Afisarea Conturului:
o Selectati un element din lista Collision Viewer care indica o coliziune.

o Faceti clic pe pictograma Show/Hide Colliding Contour (Afiseazd/Ascunde
Conturul Coliziunii).

o Rezultat: O curba (linie) este afisatd in Graphic Viewer la intersectia exacta a celor
doua obiecte.

189



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

2. Zoom la Contur:

o In panoul Collision Curves (Contururi Coliziune) al Collision Viewer, selectati una
dintre curbele listate (Ex: floor a contour001).

o Faceti clic pe pictograma Zoom to selected (Zoom la Selectie) din acel panou.

o Rezultat: Vederea 3D se muta si face zoom direct pe zona de interferenta, permitand
o0 inspectie microscopica.

3. Vizualizarea Conturului dupa Ascundere (Freeze Viewer):
o Faceti clic pe pictograma Freeze Viewer (Ingheati Vizualizatorul).

o Selectati unul dintre obiectele care se ciocnesc si alegeti Blank (Alt+B) pentru a-1
ascunde.

o Rezultat: Conturul coliziunii raméne vizibil pe suprafata obiectului ramas, ceea ce
este extrem de util pentru a vedea amprenta exacta a interferentei pe un singur obiect.
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Analiza coliziunilor este o functie avansata care necesitd nu doar detectie, ci si instrumente sofisticate
de vizualizare. Prin filtrarea, evidentierea si inspectarea Collision Contours, inginerii pot identifica
si diagnostica cu precizie sursa oricdrei probleme de interferenta din celula robotica.

5.6.FACTORI CARE AFECTEAZA DETECTIA COLIZIUNILOR

Acuratetea si performanta detectiei coliziunilor sunt influentate de mai multi factori, cel mai critic
fiind Simulation Time Interval (Intervalul de Timp al Simulare). Deoarece simularea avanseaza in
pasi discreti de timp, un interval prea mare poate face ca obiectele sd "sard" peste un punct de
coliziune, rezultdnd o detectie inexacta sau ratata.

5.6.1. Factori care Afecteaza Detectia Coliziunilor

Obiectiv: Demonstraraca modului in care Simulation Time Interval si setirile de coliziune
influenteaza detectarea interferentei geometrice.

Workflow: Configurarea Initiala a Coliziunilor
1. Setarea Optiunilor de Coliziune (Collision Options):
o Alegeti Tools — Options — Collision.

Bifati Stop Simulation when a Collision is Detected (Opreste Simulare la Coliziune).

o

Bifati Play Sound when a Collision is Detected (Reda Sunet la Coliziune).

o

o

(Optional) Setati Collision Sound File to Play (Fisier Sunet Coliziune) la un fisier
.wav.

o Faceti clic pe OK.
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2. Definirea Setului de Coliziune:
o In Collision Viewer, creati un set nou (New Collision Set).

o Definiti perechea de obiecte care vor intra in coliziune (Ex: usa cinematica
room_door_demo in lista Check si un obstacol static real robot sau un perete in lista
With).

o Faceti clic pe OK si activati setul de coliziune.
3. Activarea Detectiei:

o Asigurati-va ca Collision Mode On/Off este activat.

Workflow: Crearea Scenariului de Coliziune (Device Operation)
1. Crearea Operatiei Compuse (Container):

o In Operation Tree, alegeti Operations — New Operation — New Compound
Operation.

o Numiti-o MyOperations si setati Scope la Operation Root. Faceti clic pe OK.
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2. Crearea Operatiei de Dispozitiv:

o Selectati MyOperations. Tineti [Ctrl] apasat si selectati obiectul room_door demo in
Graphic Viewer.

o Alegeti Operations — New Operation — New Device Operation.

o Setati From pose la CLOSED si To pose la OPEN.

o Faceti clic pe OK.
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Workflow: Rularea Simulare si Efectul Timpului (Time Interval)
1. Rulare Rapida (Interval Implicit):
o Setati Simulation Time Interval la valoarea implicitd, de obicei 0.2 secunde:
= In Sequence Editor, faceti clic pe pictograma Set Time Interval.
» Introduceti 0.2 in campul Time si OK.
o Rulati simularea (Play Simulation Forward).

o Observatie: Usa ar trebui sa se miste rapid si, cel mai probabil, va intra in coliziune
(obiectele se coloreaza in rosu, simularea se opreste/emite sunet).
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2. Rulare Foarte Rapida (Risc de Coliziune Ratata):
o Setati Simulation Time Interval la o valoare mare (Ex: 1.0 secunda):

« In Sequence Editor, faceti clic pe pictograma Set Time Interval.
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» Introduceti 1.0 in campul Time si OK.
o Rulati simularea.

o Observatie: Coliziunea este ratata. Obiectul se deplaseaza prea repede intre pasii de
verificare, sarind peste momentul intersectiei geometrice.

o Nota: Acest lucru demonstreaza ca un interval de timp mare compromite acuratetea
detectiei coliziunilor.

3. Rulare Lenta (Acuratete Maxima):
o Setati Simulation Time Interval la o valoare mica (Ex: 0.05 secunde):
» In Sequence Editor, faceti clic pe pictograma Set Time Interval.
= Introduceti 0.05 in cAmpul Time s1 OK.
o Rulati simularea.

o Observatie: Coliziunea este detectatd. Desi rularea este mai lentd, acuratetea
verificarii coliziunilor este maxima.

4. Revenirea la Valoarea Implicita:

o Resetati Simulation Time Interval la valoarea implicita (Ex: 0.2 secunde).

Alegerea corectd pentru Simulation Time Interval este un compromis intre acuratetea detectiei
coliziunilor si performanta simularii. Pentru simuldrile critice de coliziune, este necesar un interval
de timp mic (o frecventa mare de verificare), in timp ce pentru simularile de vizualizare generald se
poate folosi un interval mai mare. Aceastd intelegere este esentiald pentru a garanta validitatea
analizelor de fezabilitate.
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5.7. PLANE DE SECTIUNE

Planele de sectionare (Section Planes) sunt instrumente utilizate pentru a fdia vizual geometria in
Graphic Viewer, dezvaluind structura internd, interferentele ascunse sau detaliile asamblarii. Aceasta
tehnica este esentiala pentru revizii de design si analize de spatiu.

5.7.1. Crearea si Mutarea unui Plan de Sectiune

Obiectiv: Crearea unui plan de sectiune, manipularea pozitiei si orientdrii acestuia folosind Section
Manager si addugarea contururilor de sectiune.

Workflow: Pregatirea Vizualizarii si Crearea Planului
1. Izolarea Obiectelor (Display Only):

o Selectati obiectele (piese/resurse) pe care doriti sd le sectionati (Ex: structura unei
statii) utilizand [Ctrl] + clic sau selectie prin boxare.

o Executati Click-dreapta pe unul dintre obiectele selectate si alegeti Display Only
(Afisare Doar).
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2. Crearea Planului de Sectiune:

o Alegeti Tools — Sections — New Section Plane (Instrumente — Sectiuni — Plan
Nou de Sectiune).

o Observatie: Dialogul Section Manager se deschide, iar planul nou (Ex: Section
plane) este afisat in Graphic Viewer si listat in folderul Sections din Object Tree.

3. Activarea Taierii (Cutting):

o In dialogul Section Manager, faceti clic pe pictograma Activate Section (Activeazi
Sectiunea) (sau pe pictograma Cut Section).

o Rezultat: Sectiunea este tdiatd in Graphic Viewer la planul definit.
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Workflow: Alinierea si Manipularea Planului de Sectiune
1. Alinierea (Align):

o In Section Manager, utilizati sigeata derulanti Section Alignment (Aliniere
Sectiune) pentru a schimba orientarea planului:

= Align to X: Taie sectiunea pe planul YZ al Working Frame.

= Align to Surface: Selectati aceasta optiune si apoi faceti clic pe o suprafatd
din Graphic Viewer. Planul de sectiune se aliniaza tangential la suprafata
selectatd la punctul respectiv.
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= Align to Point: Mentine orientarea curentd, dar mutd originea planului la
punctul selectat.

o Deplasati sectiunea (Ex: alegeti Align to X).
2. Manipularea Pozitiei (Translate):

o In sectiuneca Translate a Section Manager, utilizati sigetile Move Negative sau
Move Positive de langa axa Z (axa perpendiculard pe planul de tdiere) pentru a muta
planul de sectiune incremental pe geometria obiectelor.

o (Optional) Faceti clic pe link-ul Step size pentru a modifica marimea pasului de
translatie.
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3. Performarea Masuratorilor:
o Schimbati Pick Intent (Intentia de Selectie) la Where Picked (Unde s-a dat clic).
o Faceti clic pe Point to Point Distance de pe bara de instrumente.

o Masurati distanta dintre doua entitati vizibile in Section Viewer (daca este deschis)
sau pe linia de taiere din Graphic Viewer.

Workflow: Vizualizarea Avansata a Sectiunii
1. Afisarea Contururilor:
o Alegeti Tools — Sections — Show Section Contours (Afiseaza Contururi Sectiune).

o Rezultat: O linie (contur) este desenata in Graphic Viewer de-a lungul marginii de
taiere.
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2. Capping si Hatching:
o Alegeti Tools — Sections — Capping (Acoperire).

o Rezultat: Suprafetele tiiate ale obiectelor sunt colorate (acoperite), oferind claritate
asupra geometriei solide.

o Alegeti Tools — Sections — Hatching (Hasurare).
o Rezultat: Suprafetele taiate sunt hasurate cu linii.
3. Gestionarea Planului:

o In Object Tree, folderul Sections, planul poate fi ascuns (blanked), afisat, sters sau
editat prin Click-dreapta — Section Manager.

o Faceti clic pe Close in dialogul Section Manager pentru a finaliza activitatea.

Planurile de sectiune sunt instrumente diagnostice esentiale. Ele oferad o perspectiva interioara asupra
asamblarilor si sunt folosite pentru a confirma ca piesele, uneltele si bratele robotice nu interfereaza
cu structurile interne, fiind un pas cheie 1n validarea finala a designului celulei.

5.7.2. Alte aspecte despre Taierea Sectiunilor

Obiectiv: Explorarea functiilor avansate de vizualizare a sectiunilor, inclusiv deschiderea de
vizualizatoare dedicate si salvarea contururilor sectionate.

Pe langa taierea simpla, Process Simulate permite extragerea contururilor de sectiune ca geometrie
separata si vizualizarea sectiunilor in ferestre dedicate, esentiale pentru analize detaliate.

Workflow: Manipularea Vederii Sectiunii
1. Deschiderea Vizualizatorului Sectiunii (New Section Viewer):

o In Object Tree, executati Click-dreapta pe un plan de sectiune existent (Ex: Section
plane) si alegeti New Section Viewer.

o Rezultat: Se deschide un nou dialog sau fereastra Section Viewer care afiseaza doar
clipul de sectiune.
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2. Activare/Dezactivare Sectiune:
o Executati Click-dreapta pe planul de sectiune si alegeti Section Manager.
o In dialogul Section Manager, faceti clic pe Deactivate Section.

o Observatie: Sectiunea dispare din Graphic Viewer principal, dar raméane vizibild in
Section Viewer dedicat.
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3. Comutarea Clip vs. Cut:

o Alegeti Tools — Sections — Cut Section (Taie Sectiune).

o Rezultat: Sectiunea taiata devine bidimensionala (doar planul de taiere este vizibil).
4. Orientarea Vederii catre Plan:

o Alegeti Tools — Sections — Orient View to Section Plane (Orienteazd Vederea cétre
Planul de Sectiune).

o Rezultat: Vederea 3D se aliniaza perfect cu planul de sectiune, oferind o perspectiva
2D precisa a taieturii.
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Workflow: Salvarea Conturului de Sectiune
1. Salvarea Conturului ca Componenta:
o Selectati conturul de sectiune (prin boxare).

o Alegeti Tools — Sections — Save Section Contour as Component (Salveaza
Conturul Sectiunii ca si Componenta).
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o Introduceti un nume de fisier (Ex: C:\temp\SectionComp.cojt).

o Rezultat: Linia de taiere este salvata ca o geometrie separatd, ce poate fi inserata in
alte studii sau editata.

Workflow: Alternative de Taiere a Sectiunilor

1. Taiere la Punct Selectat: Selectati un punct pe un obiect si tdiati sectiunea. Planul de sectiune
porneste de la acel punct.

2. Taiere la Working Frame: Nu selectati nimic, apoi tdiati sectiunea. Taierea se produce la
Working Frame si poate fi mutata ulterior.

3. Taiere la Originea Obiectului: Setati Pick Intent la Self Origin si Pick Level la
Component. Selectati un obiect; planul de sectiune va porni de la originea obiectului.

Workflow: Gestionarea Vizualizatoarelor Sectiunilor (Multiple Viewers)

1. Crearea Sectiunii: Creati o sectiune de-a lungul planului XY al Working Frame. Deplasati-
o sub toate obiectele si setati modul Cut Section (nu Clip Section).

2. Deschiderea Vizualizatorului Nou: Deschideti un New Section Viewer pentru sectiunea
creata.

3. Aranjarea Ferestrelor: Pozitionati noul Graphic Viewer (sectiunea) si Graphic Viewer
principal (vederea 3D) unul langa altul.

4. Gestionarea in Object Tree:
o Redenumiti sectiunea creatd in Object Tree (Ex: View 2).
o Utilizati Object Tree pentru a ascunde (blank) sau sterge (Delete) sectiunea.
o Puteti deschide oricand un nou vizualizator dedicat pentru orice sectiune salvata.

Tehnicile avansate de sectionare ofera o metodda non-distructivd de a vizualiza detaliile interne
complexe. Abilitatea de a salva contururile si de a deschide vizualizatoare dedicate maximizeaza
utilitatea Section Planes in analiza geometrica si de layout.

5.8.TAIEREA SECTIUNILOR CU VOLUME DE SECTIUNE

Spre deosebire de Section Planes (care taie intregul model pe o singura suprafatd), un Section
Volume (Volum de Sectiune) permite utilizatorului sa izoleze sau sda ascundd geometria doar in
interiorul unui volum 3D definit (o cutie). Aceasta metoda este utild pentru a inspecta o zona restransa
a celulei.
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5.8.1. Crearea si Mutarea unui Volum de Sectiune

Obiectiv: Crearea unui volum prismatic de sectiune, manipularea dimensiunilor si pozitiei sale, si
utilizarea modurilor Clip Inside / Clip Outside.

Workflow: Crearea si Activarea Volumului
1. Crearea Volumului:

o Alegeti Tools — Sections — New Section Volume (Instrumente — Sectiuni —
Volum Nou de Sectiune).

o Rezultat: In Graphic Viewer apare un volum prismatic (de obicei, un cadru de
sarma), iar dialogul Section Manager se deschide.

2. Pozitionarea si Activarea:

o Utilizati Section Manager sau Placement Manipulator (daca este activat) pentru a
pozitiona si redimensiona volumul in jurul zonei de interes.

o In Section Manager, faceti clic pe Activate Section (Activeaza Sectiunea).
3. Moduri de Sectionare:
o Clip Outside: Alegeti Tools — Sections — Clip Outside.

= Rezultat: Geometria din afara volumului devine invizibild, permitand
vizualizarea detaliata a obiectelor din interior.
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o Clip Inside: Alegeti Tools — Sections — Clip Inside.

» Rezultat: Geometria din interiorul volumului devine invizibila, fiind util
pentru a vedea ce se afla in spatele cutiei.

Workflow: Scalarea si Modificarea Formei
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1. Scalarea Interactiva:

o

In dialogul Section Manager, bifati Scaling (Scalare) in sectiunea Graphic
Manipulation.

In Graphic Viewer, utilizati manipulatorii galbeni (manipulatorii de scalare) de pe
colturile volumului pentru a modifica interactiv dimensiunea acestuia.

Debifati Scaling cind ati terminat.

2. Modificarea Formei (Shape):

o

@)

In Section Manager, bifati Shape (Forma).
Selectati o muchie a volumului (aceasta se va evidentia in albastru).

Trageti muchia pentru a schimba forma volumetrica a sectiunii (Ex: din prisma in
forma neregulata).

Debifati Shape.
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3. Finalizarea:
o Inchideti dialogul Section Manager.

Section Volumes completeaza instrumentarul de sectionare, oferind o metoda flexibild de a izola
vizual o zona 3D de interes. Aceasta este o tehnicd avansata de inspectie, superioara unui simplu plan
de sectiune atunci cand analiza este localizata.

5.9.INREGISTRAREA SIMULARILOR PROCESS SIMULATE iN FISIERE .AVI

Inregistrarea simulirilor este vitald pentru documentarea dinamica a proceselor, reviziile de design si
arhivare. Process Simulate oferd optiunea de a exporta secventele in fisiere video standard (AVI) si
de a genera vizualizari interactive bazate pe web (3D HTML).

5.9.1. Exportul unei Simuléari intr-un Fisier .AVI si HTML

Obiectiv: Capturarea unei secvente de simulare Intr-un fisier video si generarea unei vizualizdri 3D
interactive pentru web.

Workflow: inregistrarea Fisierului .AVI
1. Setarea Operatiei Curente:

o In Operation Tree, executati Click-dreapta pe operatia simulative dorita (Ex: o
operatie roboticd sau de flux) si alegeti Set Current Operation (Seteazd Operatia
Curentd).

2. Deschiderea AVI Recorder:
o Alegeti File — Outputs — AVI Recorder.
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3. Configurarea Optiunilor Video:

o In dialogul Save Video File As (Salveaza Fisier Video Ca):

Pentru Frame size (Dimensiune Cadru), alegeti Percentage of Window
(Procentaj din Fereastra) si setati la 100%.

Avertisment: Evitati dimensiunea fixa implicita (Ex: 720x576), deoarece
poate tdia parti din ecran.

(Optional) Faceti clic pe Change (Schimba) sub Compression (Compresie)
pentru a alege un codec video (Ex: Uncompressed pentru calitate maxima, dar
dimensiune mare, sau un codec Microsoft pentru dimensiune mai mica).

211



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

4. Salvarea si Pornirea inregistririi:

o Navigati la directorul de iesire (Ex: Desktop).

o Tastati un nume de fisier (Ex: my_video.avi).

o Faceti clic pe Save.

o Rezultat: Apare o bara de instrumente AVI (Recorder).
5. Capturarea Secventei:

o In Sequence Editor, faceti clic pe Play Simulation Forward (Ruleazi Simulare
Inainte).

o Observatie: Orice miscare din Graphic Viewer (inclusiv miscarile mouse-ului, daca
sunt facute) este inregistrata.

212



Bazele simularii robotice si analiza cinematica in Process Simulate

6. Oprirea si Finalizarea:
o Faceti clic pe pictograma Stop Recording (Opreste Inregistrarea).
o Confirmati optiunile de compresie.

o Verificare: Rulati fisierul .avi salvat (Ex: pe Desktop) cu playerul video implicit al
sistemului.

Workflow: Crearea Fisierului 3D HTML (Export to Web)
1. Pregatirea Vizualizarii:
o Ascundeti (Blank) toate obiectele pe care nu doriti sa le includeti in exportul web.
2. Activarea Exportului Web:
o Alegeti File — Import/Export — Export to Web.
3. Configurarea Exportului:

o Navigati la directorul de salvare si introduceti un nume de fisier (Ex:
Simulare Web.html).

o Pentru Level of details (Nivel de Detaliu), selectati o optiune (Ex: Medium).
o Bifati Include simulation (Include Simulare).

o Pentru Operation (Operatie), selectati operatia simulative pe care doriti sa o includeti
in fisierul web (Ex: o operatie robotica sau de flux).

o Faceti clic pe OK.
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4. Vizualizarea pe Web:
o Deschideti fisierul .html generat in browserul web.

o Observatie: Vizualizarea web Process Simulate permite utilizatorilor sa roteasca
(buton stanga), sa faca zoom (buton mijloc) si sa panneze (buton dreapta) scena 3D,
si sa ruleze simularea apasand Play .

Functiile de export ofera modalitati complete de a disemina rezultatele simularii. Exportul .AVI este
ideal pentru prezentdri si editare video, in timp ce exportul 3D HTML este de nepretuit pentru
partajarea modelelor interactive cu partile interesate care nu detin licenta Process Simulate.
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