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Motivacion y objetivos del proyecto

®» | mofivacion de readlizar este proyecto ha sido el estudio de la
incorporacion de dispositivos hdptficos a un enforno de ensamblaje
industrial. Esta implementacion en los softwares de CAD permitiria un
aprendizaje mds seguro y econdmico de las fareas de montaje de un
producto hecho de subcomponenetes, por parte de los disenadores de |os
sistemas, o de |los operarios encargados de tales labores.

» [| objefivo del proyecto es el desarrollo de un simulador de ensamblaje
virtual con retroalimentacion de fuerzas que permita detectar la sencillez y
la factibilidad de un plan de montaje determinado, compuesto a partir de
piezas disenadas en CAD. El caso que se propone es el montaje de un
ensamblaje que consistiria en levantar dos caballetes del suelo, abrirlos y
colocar una pieza de chapa metdlica encima de estos.




Aclaracion de conceptos:
Ensamblaje virtual

» Entendemos por ensamblaje virtual tfodo montaje de un conjunto de
piezas en un ambiente virtual que simule la realidad, el cual ayude a la
visualizacion del proceso en un ambiente computacional.

» |os softwares de CAD o diseno asistido por ordenador permiten Ia
realizacion de dichos ensamblajes y el ensayo de estos. Sin embargo no
contemplan la posibiidad de implementar dispositivos hdapticos en la
simulacion.




Aclaracion de conceptos: Dispositivos de
representacion de fuerzas (hdpticos)

» Con el término “interface hdptico” aludimos a aquellos dispositivos que
permiten al usuario tocar, sentir o manipular objetos simulados en entornos
virtuales.

» Tales dispositivos trasladan una sensacion de presencia al operador. El
usuario no solo envia la informacion al ordenador, sino que tambien puede
recibirla informacidon del ordenador en forma de sensacion sobre alguna
parte del cuerpo.



Aclaracion de conceptos:
Funcionamiento de un dispositivo hdapftico
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Aclaracion de conceptos:
Puntos clave de la representacion hdptica

1. Rango de representacion de fuerzas ideal: nulo cuando no existe contacto
con ningun objeto y adecuado cuando lo existe.

2. Interfaz simple e intuitiva para cualquier usuario.

3. La colision enfre objetos debe ser readlista, los objeto no pueden ser
atravesados al tocarlos por un alto rango de fuerza.

4. Sensacion de continuidad, para ello es necesaria una frecuencia de en la
representacion hdptica de 1000Hz al menos, a diferencia de los tan solo
60Hz para los grdficos. Esto es debido a que el senfido del tacto es mas
dificil de enganar que el de la vista.




Implementacion:
OpenHaptics

= Shape and graphics rendering

Commands » Canned force effects

representing
70-80%
of functionality

» Device button callbacks

= Custom shape and force effects

= Glue code between QuickHaptics and existing HUHD API

quickH2P ficé <

Commands representing
20-30% of functionality

Current HD/HL APIs




Implementacion:
Importacion de geometrias




Implementacion:
Dindmica de objetos




Implementacion:
Diseno del cursor
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Resulfados:
Andlisis de la rigidez con OpenHaptics




Resultados:
Andlisis de la rigidez con OpenHaptics

Estudio de la rigidez
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Resultados:
Conexion de multiples dispositivos

A




Resultados:
Colision a velocidad constante




Resultados:
Colision a velocidad constante

Fuerza, delta y desplazamiento en z frente al tiempo
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Resultados:
Estudio de las fuerzas de Iinercio




Resultados:
Estudio de las fuerzas de Iinercio

Posicion, delta y fuerza en direccion x frente al tiempo
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Resultados:
Penetracion entre objetos
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Resultados:
Penetracion entre objetos

Fuerza vs delta
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Resultados:
Rozamiento entre cuerpos




Resultados:
Rozamiento entre cuerpos

Fuerza, delta y posicién en z frente al tiempo
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Conclusiones

» Resultados del simulador:
1. Cargar cualquier geometria CAD
Simulacion dindmica de cuerpos rigidos

Implementacion de multiples dispositivos hdpticos en este
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Algunas posibles mejoras:
1. Volumen de colision mejor adaptado al cuerpo
Inestabilidades

Restricciones automaticas en los ensamblajes
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Conexion remota
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