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Vęvoj syst®mu DELMIA V5 HUMAN

Dassault Systemes

CATIA V5 DELMIA V5

DELMIA V5 HUMAN

ENOVIA

SAFEWORK
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Poƃadavky z§kazn²ka

ÁSimulace lidsk®ho tŎla jako podpora vęvoje

ÁPorozumŎn² schopnostem a omezen²m lidsk®ho tŎla 

ÁDodrƃen² bezpeńnosti a ergonomie pr§ce -analęzy

ÁIntegrace ergonomickęch simulac² do syst®mu Digit§ln² tov§rny
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Á Konstrukce

Áinteri®ry

Áobsluha zaŭ²zen²

Ákonstrukce n§ŭad²

Á Projektov§n² vęroby

Ámont§ƃ

Áobsluha pracoviĄŵ

Á manipulace

Á Opravy, servis

Oblasti vyuƃit² syst®mu
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ÁPochopen² prostorovęch vlivŹ na lidsk® tŎlo

ÁVęznamn® ¼spory ńasŹ pŭ²pravy vęroby

ÁVńasn® zahrnut² lidskęch faktorŹ do vęrobn²ho cyklu

ÁJednotn® konstrukńn² a pl§novac² prostŭed²

ÁMoƃnosti rozs§hlęch ergonomickęch analęz

Pŭ²nosy DELMIA V5 Human
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Prostŭed² V5 Human

ÂCatia V5

ÂDelmia V5
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DELMIA ŭeĄen² pro ergonomii

Human Builder

Human Activity Analysis

Human Posture Analysis

Human Measurements Editor

Human Task Simulation
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Human Builder (MHB)

Kl²ļov® vlastnosti

¸ vytvoŚen² modelu lidsk®ho tŊla (muģ/ģena, 5./50./95. percentil)

¸ plnŊ pohyblivĨ model p§nve, krku, p§teŚe, ramen a rukou

¸ manipulace s modelem pomoc² dopŚedn® a inverzn² kinematiky vļ. omezen²

¸ editor natoļen² jednotlivĨch kloubŢ

¸ editor standardn²ch pozic (ohnut² trupu, bedern² prohnut² a polohy rukou)

¸ um²stŊn², pŚesunut², otoļen² modelu vļ. maker

¸ preferovan® pozice, pŚ²kazy k dosaģen² c²le
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Human Measurement Editor (MHM)

Kl²ļov® vlastnosti

¸ 104 editovatelnĨch antropometrickĨch promŊnnĨch

¸ individu§ln² nastaven² antropometrick®ho modelu

¸ datab§ze celosvŊtov® populace

¸ algoritmus pro vĨpoļet ohraniļen² modelu
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Human Posture Analysis (MHP)

¸editor pro 148 stupŔŢ volnosti vļ. kloubn²ch limitŢ

¸glob§ln² a lok§ln² vyhodnocen² pozice (tabulka a graf)

¸automatick§ optimalizace pozice (pohodln® ¼hly)

¸analĨzy statick®ho napŊt²a komfortu kloubŢ bŊhem simulace

¸preferovan® ¼hly, rozsahy pohybŢ

Kl²ļov® vlastnosti:
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Human Activity Analysis (MHA)

¸detekce koliz²

¸analĨza zved§n², pokl§d§n², tlaļen², tah§n², pŚen§ġen²

¸analĨzy dle NIOSH a Snook & Ciriello

¸metodika RULA, zbarven² modelu bŊhem simulace

¸vĨpoļet rovnov§hy, biomechanika

¸vĨpoļet energetickĨch vĨdajŢ - Gargovy rovnice

Kl²ļov® vlastnosti


