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제품 정보 공유

• 제 품 개 발자 간의 체 계 적 인 의 사교환 및 업 무 조정

• 설계 변화에 대한 정보의 불일치 요소 최소화

• 정보 교환의 미비로 인한시행착오 최소화

• 어플리케이션 간 정보의 활용도 최대화

• 완제 품과 설 계 와의 편차 최 소화

제품 및 공정 설계 연구실
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제품정보란?

• Electronic Documents
(specifications, configurations, purchasing orders)

• CAD
(drawings, models, parts, assemblies)

• CAE
(engineering analysis)

• Process Plan
(assembly & machining)

• BOM
(product struct니「e & material req니irements)
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Web-based Visualization of 
Product Information

Input: 조립 공정계혹I,
CAD, BOM

O니tp니t: 제 품의 3차원 형 상, 

가상 조립 애니메이션

VRML CODE 
자동 생성 시스템

제품 및 공정 설계 연구실
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연구목적

• CE구현을 위한 제품 정보 공유 도구 개발

• Web 상에서의 제품 정보 공유를 위한 VRML2.0 

코드자동 생성 시스템 개 발

- CAD 데이터의 동적인 3차원 형상 표현

- BOM 의 제품 구성 표현

- 제품의 조립 순서와 방법의 표현

UOU IE 제품 및 공정 설계 연구실
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시스템 구성

_ 사용자 
인터페이스

제품 및 공정 설계 연구실
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BOM 고卜 VRML의 관계

BOM 데이터베이스의 구조

PART PARENT PART
부품 Al 중간조립품 A
부품 A2 중간조립품 A

중간조립품 A 제품 A
부품 B 제품 A

재품 AB

중간조립품A 부품 B
I

부품 A1 부품 A2

VRML TreeBOM Tree

UOU IE 제품 및 공정 설계 연구실
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BOM TO VRML 변 환 알고리 즘

part = VRML 코드를 생성 하고자 하는 제 품명;

position = 0;
List.AddTail(part); ,
while (position == 니st.GetCount。)

(
part = List.GetAt (postion);
List.AddTail (Query_BOM_Database (part));
position ++;

)
while (List.GetCount () != 0)
{

part = List.GetFirst ();
if (part, pa rent ==none) Make_No.de (party,
else Insert Child Node (Find_Parent_Position (part),party, 
List.DeleteFirst ();

)

제품 및 공정 설계 연구실
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DXF 오卜 VRML
CONTINUOUS 
62 
3 
10 
plx 
20 
이 y 
30 
plz

CONTINUOUS

30 
p4z.

SEQEND

Shape { 
gcomcti^- IndcxcdFaccSct ( 

coord Coordinate { 
point [이....... ,p8]

} ' 
coordindex [

형상 DXF VRML

기업이 소유하고 있는 기존의 CAD 데이터를 이용하고 VRML Tree Leaf 노드의 

VRML Code를 생성 하기 위 하여 Data Interchange File Format(*.DXF) 과 같은 

중립형식 CAD 데이터를 이용하였다

UOU IE 제품 및 공정 설계 연구실
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DXF TO VRML 변환 알고리 즘

dxf__index = DXF_Filter (dxf)；

index_table = DXF_Coord_Filter (dxf_index\,

point = IndexTa이e_To_VRML_PointSet (index_table);

coordjndex 끄 DXF_SEQEND_To_VRML_lndex (indexjable, dxfjndex);

Make_Shape (point, coordjndex);

제품 및 공정 설계 연구실
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Animation VRML Structure

시작과 

시간관리부분

구성품의 헝상과

A 시간에 따른 위치와

방위변화 관리 부분

Route TouchScnsor

Roulc 각 구성품에 전달할 애니메이션

UOU IE

시간의흐름 과 

이벤트 전달

제품 및 공정 설계 연구실
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조립 관계 표현

Contacts (A,B) Fits (A,B) Screw-fits (A,B)

• Contact (A, B): A와 日가 Contact관계에 있 다는 것 은 조립 시 A와 B가
Contact면을 기준으로 움직일 수 있다는 것을 의미한다.

• Fits(A.B): 두개의 부품 중 어느 하나는 오목, 다른 하나는 몰록 형태를

가진 부품의 조립형태를 갖는다.

• Screw-Fits (A, B): 두개의 부품 중 어느 하나는 오목, 다른 하나는 볼록
형태를 가진 부품으로 회전의 조립형태를 갖는다.

제품 및 공정 설계 연구실
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Animation 조립 경 로 유도(1)

API, AR1

(a)최종 조립 상태

APl+L+a, ARI

(b) 조립 중간 경로 1

APl+L+a, AR2

(c) 조립 중간 경로2

AP2, AR2

(d) 부품 A,B의 초기 위치

애니메이션 진행 방향

V---------------------------------------------------
경로 유도 방향

--------------------------------------------------- A

* Legends: A, B, C 는 부품명, P 는 Position, R 은 Orientation

Sc「ew~Fits〈A,B그 의 조립 경로

UOU IE 제품 및 공정 설계 연구실
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Animation 조립 경 로 유도(2)

• Screw-Fits<A,B> 조립명령에 대한부품의 A의 Position과
Orientation Interp이ator 의 변화

Positioninterpolator
(

key[ tl]
keyValue[AP2 ]

}
Orientationinterpolator
(

key[tl ]
keyValue[AR2 ]

Positioninterpolator
{

key[tl5t2,t3st4]
keyVa!ue[AP2, APl+L-kx, APl+L+a, API ]

)
Orientationinterpolator
{

key[tl, t2, t3, t4 ]
keyValue[AR2, AR2, ARI, ARI ]

J______________________________________ _
초기 입력상태 조립경로 추가

제품 및 공정 설계 연구실
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Animation 조립 경 로 알고리 즘

index = 0;
pos_ori[index++] = Read_VRML_Final()

if(Read_Relation() == Contact)
~pos_ori[index++ ] = Cal_Contact(pos_or/ [index-1], Read_Reg니ation()); 

if(Read_Rel 즌 tion() == Fit) ~ ~
~pos ori [index++ ] = Cal Fit(pos ori [index-1], Read Reg니즈tion()); 

if(Read_Relation() == Screw_fit)- ~ -
~ pos_ori [index++] ='Cal_Screw(pos_or/ [index-1], Read_Regulation());

pos_ori[index++] = Calcu\ate_Ori(pos_ori[index-1])',
pos_or^index] = Read_ VRML_lnit():

While伽dex>=0) {
MdJP&O(pos_ori[index-],Time, f);

) ~ ~

UOU IE 제품 및 공정 설계 연구실
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시스템 구현과 응용(1)

MOTOK6513 Robot 의 조립에 응용

MOTCK65n4폘q
BASE

BASE_CONTACT

BASE.FIT1

《吵BASE2

《畛 booy_link_left

BODY_LINK_RIGHT

Wbody

하 타아 岩 M이 

전산云드 : 「、'

D”러 ptioe V
VRML true

아캐외 VRML DATA Pt 촌재 하치 얂有님다.

BODY AXIS CAP LARGE LE

MOTOK6513 VRML Tree 구성

제품 및 공정 설계 연구실
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시스템 구현과 응용(2)

曰” in'i V'on Cod?匕计七，泊oa

MOTOK6S13 제 g의 1 为구성 莒 ; ' 帔2生기상태

Vrml Animation Code

DEF VRML-GRIPPER Tcanslorm (

IVRMLVZ.O u«8 '
DEF MOTOK6513 Transfonn {
Iranslstlon 0 Q 0 
scale 0.02 0.02 0.0Z 
rotation 0 0 0 0 
chhdren f
DEF Clicker TouchSensorQ
DEF TimcSouicc TimeSensor ( cyclelnlcrval 10 }

View Assembly Anlm«tion

DXF 형상을 VRML 형상으로 변환 Animation VRML Code 생성 모듈
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시스템 구현과 응용(3)
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