r Clamp (ukrucenje)

* Oslonac koji spreCava
svih 6 stepeni
slobode svih Cvorova
KE mreze na koje se
odnosi.

* Moze se primenjivati
za ukrucivanje realnih
povrsina, ivica i
temena modela, kao |
za ukrucivanje
virtuelnih elemenata.




#. Surface slider (povrsinski klizag)

» Oslonac koji omogucava
cvorovima odabrane povrsine
da klizaju po koincidentnoj
krutoj povrsi. SpreCava rotacije
cvorova KE mreze oko osa
koje pripadaju odabranoj
povrsini, kao i njihovu
translaciju po osama upravnim
na izabranu povrsinu.

 Moze se primenjivati samo na
povrSinama realnog modela.



A, Slider (linijski klizag)

Marne |Slider.2

Supports Q[ ETE ey

—Axis Svskem

Type IGIn:nI:naI ;I
[ isplay lacally

—Released Direction

%1

[

z|0
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« Oslonac koji omogucava odabranoj tacki (“handle point” nekog
virtuelnog dela) da kliza po odredenoj osi.

 Moze se primenjivati samo na virtuelne elemente.



# Sliding pivot (klizni cilindricni

A

oslonac)

Sliding Pivot M=3

Mame | Sliding Pivat.2

Supports = ey

— Bxis System

Type IGIl:uI:uaI ;I
[ Display locally

— Released Direction

w0

|1

|0
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Oslonac koji istovremeno omogucava klizanje izabrane tacke po

zadatoj osi i njenu rotaciju oko iste.Translacije po i rotacije oko
upravnih osa su sprecene.

Moze se primenjivati samo na virtuelne elemente.



a Pivot (koni¢ni spoj)

Mame | Pivok. 2

Supports G Ty

— Axis Sysktem

Type IGIDhaI ;I
[ Display locally

—Released Direction
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Oslonac koji omoguc¢ava samo jedan stepen slobode; rotaciju
izabrane taCke oko zadate ose.

Moze se primenjivati samo na virtuelne elemente.



., Ball Join (sferni oslonac)

* Oslonac koji omogucava
slobodnu rotaciju modela
oko zadate taCke. Sve ftri
translacije zadate tacke
Su sprecene.

 Moze se primenjivati
samo na virtuelne
elemente.




s User-defined Restraint
" (oslonac kaji kreira korisnik)

. Por_nocf;u ove alatke moie_te r
kreirati oslonac kakav zelite.

- X

Mare | LIser-defined Restraint, 2

* Moze se primenjivati na
povrsine, ivice i temena realnog
modela, kao i na virtuelne

elemente Twpe |GI|:|I:|aI j
[ ] Display locally

Supparts g ERE= sy

Axis Svstem

* Prilikom koris¢enja realne
geometrije modela kao nosaca

OSIOnca moguce je SpreCItl o Restrain Translation 1
samo translacue odgovarajucih < Restrain Translation 2
cvorova mreze KE. SpreCavanje (] Restrain Translation 3
rotacija istinh nece biti uzeto u [ Restrain Ratatian 1
obzir prilikom proracuna. [ Restrain Rotation 2

d Restrain Rotation 3

w0 J w Cancel J

* Virtuelnim elementima moguce
je spreciti svih Sest stepeni
slobode.




iﬂngld virtual part (“kruti” virtuelni
element)

B Figid spider

Marne | Rigid Yirtual Part,2 |

Supporks [ RS s la]y)

Handler |Mo selection |

- I & Cancel I virtual part handler
' (if zpecified)

« “Kruti” virtuelni element je kruto telo koje povezuje odredene tacke sa
izabranim geometrijskim entitetima modela. To je objekat bez mase, koji
kruto prenosi sile koje deluju na odabranu tacku (handle point) ili
ograniCenja zadata istoj, dok lokalno ukrucuje deformabilne elemente
modela, koji predstavljaju nosace virtuelnog elementa.

o “Kruti” virtuelni element ne uzima u obzir elasticnu deformabilnost
elemenata koji predstavljaju njegove nosace.

« Nosaci virtuelnog elementa mogu biti samo realne ivice i povrSine modela.

« “Handle point” se opciono bira. Ukoliko ovu ta€ku ne izaberete,
program c¢e je postaviti u teziste povrsine koja predstavlja nosac¢
virtuelnog “krutog” elementa.



=3
I

& Smooth virtual part (“elasticn
virtuelni element)

marg@
amooth spider

Marne | Srooth Virtual Part, 4 |

=Tl nu e [0 Seleckion

Handler |Mo selection |

= I o Cancel I

virtual part handler
(if zpecifiad)

« “Elasticni” virtuelni element je kruto telo koje povezuje odredene taCke sa
izabranim geometrijskim entitetima modela. To je objekat bez mase, koji
elastiCno prenosi sile koje deluju na odabranu tacku (handle point) ili
ograniCenja zadata istoj, dok lokalno ne ukrucuje deformabilne elemente
modela, koji predstavljaju nosace virtuelnog elementa.

« “Elasti¢ni” virtuelni element uzima u obzir elasti¢cnu deformabilnost
elemenata koji predstavljaju njegove nosace.

« Nosaci virtuelnog elementa mogu biti samo realne ivice i povrSine modela.

« “Handle point” se opciono bira. Ukoliko ovu ta€ku ne izaberete,
program c¢e je postaviti u teziste povrsine koja predstavlja nosac¢
virtuelnog “elasticnog” elementa.



J

i) Contact virtual part ("kontaktnr’
virtuelni element)

contact rod

rigicl =pider

Marne | Conbact Virtual Part, 2

Suppaorks 2= eyl

virtual part handler
[if specified)

duplicated nodes

Handler Mo selection

Clearance |E|IT|IT|

(= ] I @ Cancel I

« “Kontaktni” virtuelni element je kruto telo koje povezuje odredene taCke sa izabranim
geometrijskim entitetima modela. To je objekat bez mase, koji kruto prenosi sile koje
deluju na odabranu tacku (handle point) ili ograniCenja zadata istoj, dok lokalno ne
ulkruéujte deformabilne elemente modela, koji predstavljaju nosace virtuelnog
elementa.

« “Kontaktni” virtuelni element uzima u obzir elasti€nu deformabilnost elemenata
koji predstavljaju njegove nosace.

* Nosaci virtuelnog elementa mogu biti samo realne ivice i povrSine modela.

« ‘“Handle point” se opciono bira. Ukoliko ovu ta€ku ne izaberete, program ce je

postaviti u teziSte povrsine koja predstavlja nosa¢€ virtuelnog “kontaktnog”
elementa.

« Ovaj element omogucéava postojanje klirensa. Moguce je definisati pomeranja nakon
kojih realni model i virtuelni element ulaze u dodir.
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