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Prace sestavala ze ti'i zakladnich ukonu :

1. Pfiprava modelu pro sken na pristroji Atos 1
-uprava povrchu a naneseni referen¢nich bodi

2. Sken fyzického modelu (volna hmotova studie) na optickém zarizeni Atos 1
- kalibrace a nastaveni pfistroje
- provedeni skenu

3. Tvorba NURBS ploch na polygonovych sitich
Pro tuto praci jsem si zvolil program Rhinoceros 4, se kterym mam urCité zkuSenosti
a umoziuje relativné pohodInou praci s NURBS plochami.

Zakladni postup prace:

Import polygonové sité do programu Rhinoceros 4:
Rhino podporuje pro import funkci click & drag, coz je jednoduché pietazeni souboru do
okna. Timto je import hotov.

Umisténi polygonové sité do stiedu souiadného systému:

Jelikoz se jednd o soucast se stiedni Casti rota¢niho tvaru, je vhodné ji umistit sttedem do
nulovych soutadnic globalniho soufadnicového systému.

Toto jsem provedl nejprve hrubé pomoci funkci posun a rotace objektu.

Dal8im krokem bylo vygenerovani fezi pomoci piikazu kontury

Ty poslouzily pro tvorbu pomocné konstrukce, kterd sestdvala ze dvou kruznic ,.kruznice
tremi body*, které jsem vytvofil na generovanych fezech (konturach).

Stredy téchto kruznic jsem spojil useckou, ¢imz jsem ziskal zakladni osu polygonového
modelu.

Déle jsem polygonovou sit’ pomoci této pomocné osy orientoval v prostoru do stiedu GSS
(globalniho soutfadnicového systému).

Pro dosazeni optimalniho vysledku, jsem celou pomocnou konstrukci smazal a cely tento
postup zopakoval. Tim jsem zajistil pfesné umisténi objektu ve stfedu GSS

Tvorba centralni kuZelové Casti modelu:

Jelikoz se jedna o rotacni tvar , ktery je jiz orientovan ve stiedu GSS, je jeho tvorba snadna.
Prvnim krokem bylo vytvofeni patficného boc¢niho profilu. K tomu jsem vyuzil piikazu ,,fez"
ktery jsem vedl rovinou prochdzejici sttedem GSS v narysné roving.

Dale je nutné tuto kiivku vyhladit a jemné upravit tak, aby neobsahovala pfilisné mnoZzstvi
fidicich bodu a jeji geometrie se co nejlépe blizila tvaru originalni plochy.

Pro editaci kiivky jsem vyuzil ptikazu ,,rebuild®, ktery snizil pocet fidicich bodd, jenz jsem
dale ru¢né jemné editoval.

Tuto zakladni profilovou kfivku jsem dale orotoval kolem osy X GSS (ptikaz ,,rotovat®), ¢imz
jsem ziskal zakladni uzaviené téleso kopirujici geometrii centralni ¢asti polygonové site.

Tvorba lopatky:
Tvorba zakladniho tvaru lopatky je nejnaro¢né;jsi ¢asti celé prace.


https://www.vutbr.cz/studis/student.phtml?gm=gm_detail_predmetu&apid=70342

Tuto praci jsem zacal vymazanim pifebyteénych casti polygonové sité, které mé prekazely a
umoznilo plynulejsi béh aplikace.

Dale jsem vytvortil spodni plochu lopatky. Pro tuto praci jsem se rozhodl vyuzit ptikazu
»plocha z miizky bodi* Nejdiive jsem rucné vytvofil matici bodid 13x13 , jejiz body jsou
pfichyceny pravidelné k polygonové siti. Pomoci téchto bodii jsem piikazem ,,plocha
z miizky bodi‘“vygeneroval patficnou plochu. Tuto bylo nutné dale ru¢né prodlouzit pies
hrany polygonové sité tak. aby plocha v celém obvodu tuto sit’ presahovala. K tomu jsem
vyuzil ruéni editaci plochy pomoci fidicich bodii.

Dale jsem stejnym postupem vytvofil i horni plochu lopatky.

V nésledujicim kroku jsem ruéné vytvofil kiivku v pltidorysné roving, kterd kopirovala
obvodovy tvar lopatky a byla celkové zmensena o jeji zaobleni.

Touto kiivkou jsem ofizl plochy vytvofené v ptedchozim kroku.

Ke pojeni téchto dvou ploch a tim i vytvofeni patficného zaobleni hrany lopatky jsem vyuzil
funkce ,,plynuly pfechod mezi plochami“. Spravného tvaru plochy jsem dosihl volbou
vhodnych parametrt pii tvorbé plochy.

Tyto plochy jsem dale sloucil do jednoho objemu pomoci funkce ,,spojit™.

Spojeni dvou zdkladnich objemii — tvorba geometrie piechodu lopatka-naboj

Nejdrive bylo nutné vytvofit hrany, na které bude navazovat plocha tvofici tento piechod.

Na lopatce se jiz tato hrana existuje, tvoii ji zadni oteviené hrany ploch, které sméfuji ke
stiedni Casti, které jsem zamérné ponechal volné.

V centrdlni ¢asti je nutné tyto hrany vytvofit. K tomu jsem vytvofil kiivku, kterou jsem
prichytil k polypové siti v mistech, kde za¢ina tvarovy ptechod lopatka — ndboj na centralni
¢asti modelu. Pomoci této kiivky jsem ve stfedni rotaéni plochy vystiihl patfi¢ny otvor.
K tomu jsem vyuzil funkce ,,stfihat.

Plynuly pfechod mezi otevienymi hranami na lopatce a néboji jsem vytvotil opét pomoci
funkce ,,plynuly pfechod mezi plochami a volbou vhodnych parametri jsem dosahl spravné
geometrie tohoto pfechodu.

Dale jsem geometrii piechodu sloucil s geometrii lopatky funkci ,,spojit®, ¢im jsem ze Ctyf
samostatnych ploch vytvofil jednu spojenou plochu, se kterou se bude v dalSich krocich Iépe
pracovat.

Tvorba ostatnich lopatek

Jelikoz se jednd o rotacni soumérnou soucast, rozhodl jsem se zbylé tifi lopatky vytvofit
pomoci funkce ,,kruhové pole™ s osou rotace umisténou v ose X GSS a poctem Ctyt prvka
rozlozenych pravidelné v thlu 360°.

Slouceni ploch do jednoho uzavieného objemu

Povrch objektu pro slouceni do objemu musi tvofit pouze plochy, které na sebe presné
navazuji a musi tvofit jediny uzavieny povrch.

To v tomto okamziku tuto podminku moje plochy nespliiovaly, jelikoz pod lopatkami, které
jsem vytvoril funkci pole byly plochy uzaviené a hrany ploch na sebe tudiz nemohly
navazovat.

V téchto mistech jsem tedy pomoci funkce ,,stfihat™ vytvoril patiicné otvory a tim odstranil
prebytecné casti stfedové plochy. Tim vznikly hrany navazujici na tvarovy pfechod lopatky.
U této operace jsem jako stiihaci objekt zvolil pravé plochu tvofici samotny piechod.

Nyni jsem jiz mohl oznacit veskeré plochy a funkci ,,spojit” jsem z jednotlivych ploch
vytvofil plochy spojené. V tento okamzik se jiz cely dil chova jako jediné uzaviené téleso.

Zavér
V tuto chvili je model tvofeny NURBS plochami hotov a je s nim mozné déle pracovat jako
s télesem.



