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2.2 Kinematische Simulation einer Viergelenkkette

2.2 Kinematische Simulation einer Viergelenkkette

Zu Beginn soll nun das einfache Beispiel der Viergelenkkette aus Bild 1.2 aufgegrif-
fen werden, um das Erstellen einer ersten Bewegungssimulation zu zeigen. Anhand
dieses Beispiels werden die grundlegenden Elemente von DMU Kinematics vorge-
fiihrt, bevor diese notwendigen Grundlagen auf komplexere Beispiele angewendet
werden.

2.2.1 Erstellen eines simulierbaren Mechanismus

Bevor die zu einer Simulation notwendigen Schritte ausfiihrlich dargestellt werden,
gibt Bild 2.9 einen Uberblick iiber das Getriebe.

Getriebeglied 4
(Abtriebsglied)
Getriebeglied 3
(Koppelglied)

ey

@] Getriebeglied 1
Getriebeglied 2 i (Festkomponente)
(Antriebsglied)
Befehl
erbindungserzeugung: Rotieren
Mechanismus: |Viergelenkkette j Meuer Mechanismus |

Verbindungsname: |R0tieren, 1

Aktuelle Auswahl:
Linie 1: |Getrieheglied 1/Volumen,1 Linie 2: |Getriebeglied 2/Block, 1
Ebene 1: |Getriebeglied 1/Volumen, 1Ebene 2: [Getriebeglied 2/Block.1 & Nul-Offset ) Offset = .

I |
= Abhénaiger Winkel * Befehl

() Zentriert

@ oK l & Abbrechen l

Bild 2.9:
Festkomponente, kine-
matische Verbindungen
und Befehl zur Simulation
der Viergelenkkette
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2 Einfiihrung in DMU Kinematics
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Bild 2.10:

Definition der Fest-
komponente und
Erstellung eines neuen
Mechanismus
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Dazu gehoren die Festkomponente, die zu definierenden kinematischen Verbindun-
gen und der notwendige Antrieb, der iber den Befehl ,,Abhingiger Winkel“ defi-
niert wird.

Wenn man eine solche vorhandene Baugruppe mit DMU Kinematics simulieren
mochte, miissen einige Voraussetzungen geschaffen werden. Dazu gehoren die Fest-
legung der Festkomponente und die Definition der Verbindungen zwischen den
Bauteilen der Baugruppe oder der Getriebeglieder des Getriebes. AuBerdem muss, je
nach Mechanismus, mindestens ein Befehl, der den Antrieb der Bewegung des Ge-
triebes bewirkt, definiert werden. Die einzelnen Arbeitsschritte zur Bewegungssimu-
lation des Getriebes dieser Viergelenkkette werden nun ausfiihrlich vorgestellt, um
exemplarisch den grundlegenden Umgang mit DMU Kinematics vorzustellen. Um
das Beispiel in CATIA nachvollziehen zu kénnen, sollte die Baugruppe ,,Viergelenk-
kette.CATproduct® ge6ffnet werden.

Ubung 2.1: Kinematische Simulation einer Viergelenkkette

Schritt 1
Datei , Viergelenkkette. CATproduct” 6ffnen

Schritt 2

Definition der Festkomponente und Erstellung eines neuen Mechanismus
(s. Bild 2.10)

S B Neues fixiertesTeil _[?]X]

B ‘
lcon Mechanlsmus:| j NeuerMechanismusI )
.Festkomponente”

Abbrechen I

Schalter NEUER MECHANISMUS betatigen

viergelerkkette

Mamne des Mechanisrnus: |'-.-'iergelenkkette

o oK I @ abbrechen |

Applications
Mechanismus benennen und den Namen mit OK Getriebeglied 1 aus-
bestitigen wahlen



2.2 Kinematische Simulation einer Viergelenkkette

Um ein Bauteil als Festkomponente (Gestell) zu definieren, muss das Icon ,Fixiertes
Teil“ angeklickt werden. Bei einem bereits zuvor erstellten Mechanismus kann dabei
direkt die jeweilige Komponente im Geometriebereich oder im Spezifikationsbaum
ausgewdihlt werden, die als Festkomponente definiert werden soll. Da bei diesem
Ubungsbeispiel noch kein Mechanismus vorhanden ist, muss zunichst ein neuer
erstellt und benannt werden. Dazu sollte der Schalter ,Neuer Mechanismus“ betitigt
werden, wodurch das Dialogfenster ,Erzeugung eines Mechanismus® erscheint.
Nach der Benennung des Mechanismus und der Bestitigung mit OK kann das Teil
,Getriebeglied 1* als Festkomponente im Spezifikationsbaum oder direkt im Geo-
metriebereich ausgew#hlt werden (s. Bild 2.10).

Schritt 3

Erstellen der ersten kinematischen Verbindung Drehverbindung zwischen Getriebe-
glied 1 und Getriebeglied 2 und Definition des Befehls. Dazu miissen nach Aufruf
der Funktion ,Drehverbindung® je eine automatisch erscheinende Drehachse und
jeweils eine Ebene von Getriebeglied 1 und Getriebeglied 2 ausgewidhlt werden
(s. Bild 2.11).

zwei Drehachsen (Linie 1 und Linie 2)

Um den notwendigen Befehl fiir den Antrieb des Mechanismus zu generieren, wird
hier nur bei dieser ersten Verbindung auch der Befehl ,Abhingiger Winkel* mar-
kiert. Zusétzlich sollte nun die Option ,Offset“ markiert und der daraufhin ange-
zeigte Wert tibernommen werden (Bild 2.12). Dadurch bleiben die in der Ubungsda—
tei fiir diese Verbindung bereits korrekt positionierten Bauteile in der richtigen La-
ge, da der vorgegebene Abstand zwischen den ausgewidhlten Flachen iibernommen
wird. Nachdem diese Einstellungen vollstindig vorgenommen wurden, kann die
Verbindungserzeugung: ,Rotieren.1* mit OK abgeschlossen werden. Danach er-
scheint bereits die Meldung, dass der Mechanismus simuliert werden kann.

G

Bild 2.11:

Auswahl der Drehachsen

und Flachen zur Er-

zeugung einer Drehver-

bindung
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2 Einfiihrung in DMU Kinematics

Bild 2.12:
Dialogfenster zur Er-
zeugung einer Drehver-
bindung

Bild 2.13:

Durch kinematische Ver-
bindung automatisch
erzeugte Baugruppen-
bedingungen

32

2lx)
Mechanismus: | yier gelenkkette - Meuer Mechanismus |
erbindungsname: ‘Rotieren. 1
Aktuele Auswahl:
Linie: 1: |Getriebeglied 1/Volumen.1  Linie 2: [Getriebegled 2/Block. 1
Ebene 1: |Getriebeglied 2/Block.1  Ebene 2: |Getriebeglied 1/Volumen. 1¢0) null-Offset® Offset = [8mm .
[ [ O Zentriert

4 Abhangiger Winkel

@ oK I inbbrerhenl

Diese erstellte Verbindung fiihrt zu einer automatischen Erzeugung der entspre-
chenden Baugruppenbedingungen, die im Spezifikationsbaum unter Bedingungen
und zusétzlich unter ,Applications — Mechanismen — Verbindungen — Rotie-
ren.1“ angezeigt werden und durch einen Doppelklick angewdhlt und gedndert wer-
den konnen (s. Bild 2.13).

=-[] Bedingungen
@;Fixieren.l {iGetriebeqlied 1)
é Kongruenz .2 (Getriebeglied 1, Getriebeglied 2) @
?OFFSELS {imetriebeqlied 1,Getriebeglied 2) b
Ii-.ﬁw:plications automatisch erzeugte
& Mechanismen Baugruppenbedingungen
i“?) viergelenkkette, Freheitsgrad=0
-B-'v'erbindL_lngen
il"i@i Rokieren.1 (Getrisbeglied 1,Getriebeglied 2) "
& Kongruenz |2 (Getriebeglied 1, Getriebeglied 2) y
o Offset,3 (Getriebeqlied 1,Getriebeglied 2) _
T Befehie mit DMU Kinematics erzeugte
[—Festkomponente { Getriebeglied 1) Drehverbindung
—Regeln

—aeschwindigkeiten - Beschleunigungen

Im Anschluss daran miissen noch drei weitere Drehverbindungen zwischen Getrie-
beglied 2 und 3 sowie zwischen Getriebeglied 3 und 4 erstellt werden, bei denen
auch nach Auswahl der Drehachsen und Fldchen nun die Option ,Null-Offset“ mar-
kiert bleiben sollte. Da der notwendige Antrieb bereits bei der ersten Drehverbin-
dung definiert wurde, muss der Befehl ,,Abhingiger Winkel“ hier nicht mehr ange-
wahlt werden.



2.2 Kinematische Simulation einer Viergelenkkette

Schritt 4
Erstellen einer zweiten Drehverbindung zwischen Getriebeglied 2 und 3 @1

— Auswahl der beiden unten dargestellten Achsen und Flichen — ,Null-Offset”
markiert lassen — OK

Linie 1

Ebene 2

Linie 2

Schritt 5
Erstellen einer dritten Drehverbindung zwischen Getriebeglied 3 und 4 @

— Auswahl der beiden unten dargestellten Achsen und Flichen — ,Null-Offset”
markiert lassen — OK

Linie 1 Linie 2

Ebene 2
AN

Schritt 6
Erstellen einer zylindrischen Verbindung zwischen Getriebeglied 4 und 1 @

— Auswabhl der beiden unten dargestellten Achsen — OK
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2 Einfiihrung in DMU Kinematics

Bild 2.14:
Simulations-modi -
Simulation mit Befehlen
und Simulation mit
Regeln

34

Linie 2

Wenn diese vier kinematischen Verbindungen erstellt worden sind, sind alle vier
Gelenke der Viergelenkkette definiert, und die Viergelenkkette ist simulierbar. Zu
einer solchen Simulation bietet CATIA mit der ,Simulation mit Befehlen“ und der
,Simulation mit Regeln“ zwei unterschiedliche Alternativen oder Simulationsmodi
(Bild 2.14) an, die nachfolgend erldutert werden. Dabei zeigt sich spiter, dass man
mit der Funktion ,Bearbeiten von Simulationen“ (Bild 2.14) problemlos zwischen
diesen beiden Simulationsmodi hin- und herschalten kann.

Schritt 1: Estellen eines simulierbaren Mechanismus

v

Schritt 2: Simulation

e N

@ Simulationsmodus 1 @ Simulationsmodus 2
Simulation mit Befehlen Simulation mit Regeln

v
\/

Bearbeiten von Simulationen




2.2 Kinematische Simulation einer Viergelenkkette

2.2.2 Simulation mit Befehlen

Der erste der beiden Simulationsmodi, den man nach der Erstellung eines simulier-
baren Mechanismus anwenden kann, ist die ,Simulation mit Befehlen“. Die Funkti-
onen des zugehorigen Dialogfensters ,Kinematische Simulation“ sind in Bild 2.15
zusammengefasst. Das verwendete Produkt der Viergelenkkette enthilt natiirlich
nur einen Mechanismus. Wird mit einem Produkt gearbeitet, das mehrere Mecha-
nismen enthilt, muss der gewilinschte Mechanismus vor dem Starten der ,,Simulati-
on mit Befehlen* ausgewé&hlt werden. Darunter wird der eine fiir diesen Mechanis-
mus der Viergelenkkette notwendige Befehl ,Befehl.1* angezeigt, dessen Wert iiber
die Schieberegler, die Pfeiltasten oder die Tastatur eingestellt werden muss. Ob der
Mechanismus bereits sofort wihrend der Einstellung des Befehlswertes oder erst auf
eine gesonderte Aufforderung hin simuliert wird, kann vom Benutzer gewihlt wer-
den (Bild 2.15). Bei der ,Simulation auf Anforderung” muss man nach Einstellen
des Befehlswertes den Ablauf der Simulation iiber die Videoschaltflache ,Start* ak-
tivieren. Danach stehen weitere sechs Videoschaltflichen zur Steuerung der Simula-
tion zur Verfiigung. Darunter ist beispielsweise auch die Moéglichkeit, die Simulation
schrittweise vorzuspulen, wobei die Anzahl und damit die Gr6Be der Schritte belie-
big eingestellt werden kénnen. Je groBer die Anzahl der Schritte, desto langsamer
wird die Bewegungssimulation dargestellt. Die Funktion ,Sensoren aktivieren“ und
,Analyse“, die bei beiden Simulationsmodi zur Verfiigung stehen, werden in einem
der néchsten Kapitel behandelt. In Bild 2.15 ist die Reihenfolge der grundlegenden
Arbeitsschritte bei der ,Simulation mit Befehlen® aufgelistet und soll einen sehr
schnellen Einstieg ermoglichen.

Der wesentliche Unterschied von diesem Simulationsmodus zu der ,Simulation mit
Regeln“ besteht darin, dass hier kein Zusammenhang zwischen einem Befehl oder
dem Antrieb und der Zeit vorliegt.

Ubung 2.2: Simulation mit Befehlen

Schritt 1

— nach Aufruf der Funktion ,Simulation mit Befehlen" das erscheinende Dialog-
fenster mit dem Schalter MEHR... in der erweiterten Status versetzen — wihlen des
zu simulierenden Mechanismus, falls notwendig, in diesem Beispiel gibt es natirlich
nur einen Mechanismus

Schritt 2

— Wahl zwischen ,sofortiger Simulation® und ,,Simulation per Anforderung*

)

Simulationsmodus
Simulation mit Befehlen”
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4 Ubungsbeispiele zum Erstellen und Simulieren von
Mechanismen

Das nun folgende Kapitel beinhaltet Beispiele, an denen die Grundlagen aus den
vergangenen Kapiteln angewendet werden. Zunichst wird das Erstellen der Getrie-
besimulation eines Druckgusswerkzeuges gezeigt und daran anschlieBend die Simu-
lationen eines Scharniermechanismus und eines Hubkolbenverdichters. In einer
weiteren Ubung erfolgt die kinematische Simulation einer Gelenkwelle mit der
Funktion ,Umwandlung von Baugruppenbedingungen®. Als fiinftes Beispiel dient
eine Ladebordwand. In zwei weiteren Ubungen werden die Bewegungssimulation
der ,Heusinger-Steuerung* einer Dampflokomotive und die Simulation eines Radla-
ders durchgefiihrt.

4.1 Bewegungssimulation eines Werkzeugs

Mit dem folgenden Ubungsbeispiel wird der Bewegungsablauf eines Druckguss-
werkzeuges simuliert. Die starr miteinander verbundenen Bauteile sind in dieser
Ubung bereits iiber Baugruppenbedingungen positioniert. In DMU Kinematics miis-
sen lediglich einige starre, eine prismatische und zwei zylindrische Verbindungen
erstellt werden. Im Rahmen der Ubung wird auch die Méglichkeit, Verbindungs-
grenzen zu definieren, angewendet.

x:e‘; werkzeug
@1 (Formplatte 1)

@2 (Formplatte 2)

il 3 (Distanzleiste 1) Formplatte 1

@3 (Distanzleiske 2)

@4 (Aufspannplatke)
T‘-'«EIS {Einsatz}

Wl 6, (Kernstit)

@? (Fuehrungsbuchse)
f-@a {Suswerfereinheit)

- Bedingungen

Auswerfereinheit

Formplatte 2

#-applications

Bild 4.1:
Mechanismus eines
Druckgusswerkzeuges
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Ubung 4.1: Bewegungssimulation eines Druckgusswerkzeuges

Schritt 1: Offnen der Beispieldatei ,Werkzeug .CATproduct
DATEI — OFFNEN — Beispieldatei: ,Werkzeug*

Schritt 2: Definition der Festkomponente
NEUER MECHANISMUS — Mechanismus ,,Werkzeug*“ benennen — 0K

— Bauteil ,Aufspannplatte im Geometriebereich oder im Spezifikationsbaum an-
klicken und als Festkomponente definieren

Schritt 3: Erzeugen von sechs starren Verbindungen, um die unten rechts abgebil-
deten Teile starr miteinander zu verbinden

— Icon ,Starre Verbindung“ doppelt anklicken — dazu jeweils die beiden Bauteile
nacheinander im Spezifikationsbaum oder im Geometriebereich auswiahlen — Ver-
bindungsdefinitionen mit OK bestitigen
i'-'u' rbindungen
ﬁStarr.l (Aufspannplatte, Distanzleiste 1)
ﬁ Starr, 2 (Aufspannplatte, Diskanzleiste 2)
% Starr. 3 (Distanzleiste 1,Formplatte 23
ﬁ Starr. 4 (Fuehrungsbuchse, Aufspannplatke)
ﬁ Starr.S (Formplatte 2,Einsatz)
- starr 6 (Kernstift, Einsatz)

Schritt 4: Erzeugen einer prismatischen Verbindung zwischen Formplatte 1 und
Formplatte 2

— die beiden unten dargestellten Linien und Ebenen fiir die zur Erzeugung der
prismatischen Verbindung notwendigen Linie 1 und 2 sowie Ebene 1 und 2 aus-
wéhlen



4.1 Bewegungssimulation eines Werkzeugs

Linie 2 Ebene 2

Ebene 1

— den Befehl ,Abhingige Linge* markieren — OK — Meldung: Der Mechanismus
kann simuliert werden.

Schritt 5: Erzeugen einer zylindrischen Verbindung zwischen Auswerfereinheit und
Formplatte 2, Zylindrisch.8 (Auswerfereinheit, Formplatte)

— dazu jeweils die dargestellten Mittelachsen der Bohrung und des Auswerferstifts @
auswdhlen — OK i

— den Befehl ,Abhingige Lange“ markieren — OK

Schritt 6: Erzeugen einer zweiten zylindrischen Verbindung zwischen Auswerfe-
reinheit und Formplatte 2

— dazu jeweils die dargestellten Mittelachsen der Bohrung und des Auswerferstifts @
auswdhlen — OK i
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o e B

— Meldung: Der Mechanismus kann simuliert werden.

Schritt 7: Festlegen der beiden Verbindungslimits oder Verbindungsbegrenzungen
flir die prismatische Verbindung

— die in Schritt 4 erstellte prismatische Verbindung doppelt anklicken — den Rich-
tungszeiger wie dargestellt ausrichten und die beiden Verbindungslimits 0 mm und
60mm fiir Unter- und Obergrenze im Dialogfenster ,Verbindungsbearbeitung“ ein-
geben

Die Richtung muss so ausgerichtet werde, dass Formplatte 1 bei positiven Befehls-

werten von Formplatte 2 entfernt.
- k +

é Ausrichtung der Richtung des Befehls

Yerbindungslimits
’E IUnkergrenze: IEImm E = Dhbergrenze: IE-EImm E

Schritt 8: Festlegen der beiden Verbindungsbegrenzungen fiir eine der beiden er-
zeugten zylindrischen Verbindungen

— die in Schritt 4 erstellte prismatische Verbindung doppelt anklicken — den Rich-
tungszeiger wie dargestellt ausrichten und die beiden Verbindungslimits 0 mm und
17 mm fiir Unter- und Obergrenze im Dialogfenster , Verbindungsbearbeitung ein-
geben



4.1 Bewegungssimulation eines Werkzeugs

‘Werbindungslimits
I 1. Untergrenze: |Elmm E I 1. obergrenze: |1?mm E

[ 2. Untergrenze: |Zurt|cknehmen [ 2. obergrenze: |ZurE|cknehmen

Schritt 9: Die definierten Verbindungsgrenzen mit Hilfe der Simulation mit Befehlen
testen

— im erscheinenden Dialogfenster ,Sofort* markieren

Sirmulation
’; Sofort () Auf Anforderung ‘

— die Auswerfereinheit tiber Befehl.1 und die Formplatte 1 mit Befehl.2 mit den
Schiebereglern in die Endposition bewegen

Befehl.1 0 g 60[o,0000 [ ..
Befehl.2 0 | 17[o,0000 4 ..
— den Schalter ZURUCKSETZEN betitigen

Wenn dieser Schalter nicht betatigt, wird verbleibt der Mechanismus beim Verlassen
der ,Simulation mit Regeln® in der verdnderten Position.

Schritt 10: Simulation bearbeiten

— im erscheinenden Dialogfenster ,Auswihlen“ den Mechanismus ,Werkzeug*“
markieren — OK — darauf erscheinen die beiden Dialogfenster ,Simulation bear-
beiten“ und das Dialogfenster ,Kinematische Simulation - Werkzeug" (unten abge-
bildet)

— Schalter EINFUGEN im Fenster ,Simulation bearbeiten“ wodurch ein Abschnitt
eingefiigt wird, in dem sich der Mechanismus nicht bewegt. Dadurch entsteht eine
Pause beim Ablauf der Simulation, die den Einspritzvorgang des Werkzeuges an-
deuten soll.

— den Wert 60 mm fiir den Befehl.1 mit Schieberegler, den Pfeiltasten oder durch
Tastatureingabe einstellen

@
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Bild 4.2:

Ablauf der Bewegungs-
simulation des Werk-
zeugs

196

Kinematiksimulation - Mechanismus. 1 |E| |2|

00000 &) L.
00000 2] L.

[[] Beim Beenden Position beibehalten

=]

Befehl.1 0 h o

=l

Befehl.2 0 ‘u 1

[1 verbindungslimits priifen
Zurlicksetzen

— Schalter EINFUGEN im Fenster , Simulation bearbeiten“ anklicken

— den Wert 17 mm fiir den Befehl.2 mit Schieberegler — Schalter EINFUGEN im
Fenster ,Simulation bearbeiten® anklicken

Weitere Steuerung der Simulation iiber die Videoschaltflichen im Fenster ,Simula-
tion bearbeiten” (s. Kapitel 2.2.4):

z.B. ,Sprung zum Start“ (1) — Schleifenmodus wie dargestellt indern“ (2) — Inter-
polationsschritt 0,04 eingeben (3) — ,Wiedergabe vorwirts“ (4)

(1) (4)
M« [ un o[ M
(2) EI IDJUD Eh.m ;|‘(3)

— wenn Schritt 11 wie beschrieben nachvollzogen wurde, durchlauft der Mecha-
nismus die unten dargestellten Positionen.

ﬁ,







6 Erstellen von Animationen

Mit den beiden Arbeitsumgebungen ,Photo Studio” und ,Real Time Rendering® er-
moglicht CATIA V5 das Erstellen von Bildern und Animationen. Diese kann man
beispielsweise bei Produktprdsentationen von virtuellen, real noch nicht existieren-
den Produkten vor der Anfertigung eines méglichen Prototyps oder des méglichen
Produktionsstarts verwenden. Eine solche Animation kann aber auch einfach nur
der Anschaulichkeit fiir den Konstrukteur dienen. Er kann dadurch beispielsweise
die optische Erscheinung eines konstruierten Produktes besser beurteilen und ein-
schitzen.

Diese Moglichkeiten, die ,Photo Studio“ und ,Real Time Rendering* bieten, kann
man auch in Verbindung mit ,DMU Kinematics” nutzen, denn es besteht die Mog-
lichkeit, aus erstellten Bewegungssimulationen Filmaufnahmen zu erstellen. Diese
konnen ebenfalls in eine Présentation integriert werden. Manche Funktionen eines
Produktes konnen durch bewegte Bilder besonders gut deutlich gemacht werden.

Im nun folgenden, abschlieBenden Kapitel soll gezeigt werden, wie man aus erstell-
ten Bewegungssimulationen solche Animationen aus einer zuvor generierten Bewe-
gungssimulation einer Baugruppe erstellt.

Um fotorealistische Darstellung herstellen zu kénnen, bendtigt man die geometri-
schen Daten der Bauteile, eine Beschreibung der Oberfliache, die in CATIA durch die
Materialzuordnung geschieht, eine Umgebung, Beleuchtung und eine Kamera mit
der entsprechenden Perspektive. Die dazu notwendigen Funktionen stellt CATIA in
den Arbeitsumgebungen ,Photo Studio” und ,Real Time Rendering* zur Verfiigung.
Im folgenden Kapitel wird die Arbeitsumgebung ,Photo Studio“ verwendet.

6.1 Vorstellung der Arbeitsumgebung ,Photo Studio”

S0 SmarTeam Datei  Bearbeiten  Ansicht  Einfigen Tools  Fenster

@} Part Design

ﬁﬁ Assembly Design

r% Drafting

Infrastrukkur ﬁ Product Struckure
Mechanische Konstrukkion 4 E Material Library
Flachen 3 @ CATIA ¥4, %3, v2
Analyse & Simulation 4 fﬁ Catalog Editor
AEC-Anlagen v DELMIA DS Inkegration

MC Manufacturing 154 Photo Studic

Bild 6.1:

Aufrufen der Arbeits-

umgebung ,Photo
Studio”
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6.1.1 Die Symbolleiste ,Wiedergabe"

Uber diese Symbolleiste werden die Eigenschaften und Bedingungen der Aufnah-
men von Fotos oder Videos wie Beleuchtung, Umgebung, GroBe oder Qualitit defi-
niert. AuBerdem ermoglicht sie auf verschiedene Arten die Wiedergabe dieser Auf-
nahmen.

Aufnahme erzeugen

Uber diese Funktion wird das Dialogfenster ,Definition der Filmaufnahme* gesffnet.
Uber dieses Dialogfenster kénnen alle fiir die Erzeugung von Bildern oder Filmauf-
nahmen relevanten Einstellungen vorgenommen und modifiziert werden. Dazu ge-
hort beispielsweise die Auswahl des Blickpunktes, der Umgebungen oder der bei der
Aufnahme verwendeten Lichtquellen. Neben vielen anderen weiteren Einstellungs-
moglichkeiten kénnen hier auch BildgréBe und die Art der Ausgabe am Bildschirm
oder als Datei ausgewéihlt werden.

Aufnahme wiedergeben

Die zuvor erzeugten Aufnahmen konnen iiber diese Funktion wiedergegeben wer-
den. In dem Dialogfenster ,Wiedergabe“ muss unter den zuvor erzeugten Aufnah-
men diejenige ausgewidhlt werden, die wiedergegeben werden soll. Dabei werden die
fir diese Aufnahme geltenden Einstellungen zur Information eingeblendet. Erst
nach Betédtigung des Schalters OK wird dann die Aufnahme wiedergegeben.

Erneute Wiedergabe

Mit ,Erneute Wiedergabe“ kann die zuletzt wiedergegebene Aufnahme schneller
und ohne weiteren Zwischenschritt sofort angezeigt werden. Bei dem Erzeugen von
Aufnahmen miissen vorgenommene Einstellungen oft modifiziert werden, bis das
gewiinschte Ergebnis erreicht ist. Dabei erweist sich die Funktion ,Erneute Wieder-
gabe® bei der Kontrolle der Auswirkungen von zuvor gednderten Einstellungen als
niitzlich.

Schnelle Wiedergabe

Diese Funktion erméglicht eine sehr schnelle Wiedergabe von Aufnahmen. Dabei
werden die Aufnahmen in einer niedrigeren Qualitit dargestellt.

6.1.2 Die Symbolleiste ,,Animation”

Die Symbolleiste ,,Animation” beinhaltet neben der Funktion ,Drehsockel erzeugen*
auch die bereits hinreichend bekannte Funktion ,Simulation bearbeiten“ (s. Kapitel
2.2.4), die damit standardmiBig auch in der Arbeitsumgebung ,Photo Shop“ zur
Erzeugung und Bearbeitung von Bewegungssimulationen zur Verfiigung steht.



6.1 Vorstellung der Arbeitsumgebung ,,Photo Studio’

Drehsockel erzeugen

Mit einem Drehsockel kénnen Bauteile oder Baugruppen in einer Filmaufnahme von
allen Seiten dargestellt und présentiert werden, in dem sie sich um zuvor definierte
Achsen drehen.

6.1.3 Die Symbolleiste ,Szeneneditor"

Mit dieser Symbolleiste werden die Szenen fiir die Aufnahmen definiert. Dabei kén-
nen verschiedene Umgebungen, Lichtquellen und Kamerapositionen festgelegt wer-
den. Dazu kénnen zwei weitere Symbolleisten zur Erzeugung von Umgebungen und
Lichtquellen abgekoppelt werden.

Kamera erzeugen

Diese Funktion erméglicht es, verschiedene Kameras zu positionieren, um so bei der
Definition von Filmaufnahmen auf verschiedene Perspektiven zuriickgreifen zu
koénnen.

Umgebungen und Lichtquellen erzeugen

Zur Erzeugung von Umgebungen und Lichtquellen stellt CATIA V5 folgende Befehle
zur Verfiigung:

@ Rechteckige Umgebung Scheinwerferlichtquelle
erzeugen

¥ Ppunktlicht
{} Kugelformige Umgebung
erzeugen o

Richtstrahl
Zylindrisch
ylindrische Umgebung = Rechteckige Lichtquelle
erzeugen
Scheibenférmige Lichtquelle
@ Umgebung importieren

Kugelférmige Lichtquelle

2 Zylinderférmige Lichtquelle

Symbolleisten zum Er-
zeugen von Umgebun-
gen und Lichtquellen
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