






산업용

의료용 군사용









displacementHalf - Model







전체적인하중조건

(Gravity) 부여



Y-direction 이동제약



발바닥 –땅에고정



120kg의하중을지탱하고있다고가정

사람(80Kg) + 본인짐(20Kg) + 타인짐(20Kg)



사람의몸무게(40Kg)

조건부여
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Joint 생성을위한

Attachment 설정



Stationary 해석을위한

Fixed Joint  부여













Dynamics 해석을위한

Hinge Joint  부여



Rotating Frame –기준점, 회전 Axis 설정



Geometry ->

Measure이용,

두점의좌표를

각각확인함
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정기구학 –말단장치의직교좌표상의위치파악



변화하는회전기준점을

삼각함수로입력



Joint 1에서의 Moment 최대값확인





초기조건은동일

Stationary용 Joint

Dynamics용 Joint&제약조건















Joint 1에서의 Moment 최대값확인





초기조건은동일

Stationary용 Joint

Dynamics용 Joint&제약조건













Joint 1에서의 Moment 최대값확인



Hinge No. Joint에서의Moment Attachment Force (Z Component)

Hinge 1 987.79 N·m

Hinge 2 245.57 N·m

Hinge 3 129.25 N·m

Attachment에서의 –Z 방향 Force는거의차이가없다.

Hinge 3가가장적합한형상이다.



·  Hinge에따라 Moment가크게차이나는이유?

·  Mesh에따라 Stress가크게차이나는이유?




