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SIMPACK-Prozessoren fuir MechaSTEP

Ziel von MechaSTEP war es, ein von kommerziellen CAx-Systemen unabhangiges STEP-Datenformat fiir die Simulation mechatro-
nischer Systeme zu erstellen. Initiiert wurde das Projekt von der deutschen Automobilindustrie. Das BMBF forderte MechaSTEP im
Kontext des Rahmenprogramms “Produktion 2000". Erste Prozessoren stehen nun am Ende der Projektlaufzeit zur Verfligung. Die

INTEC GmbH entwickelte zwei Prozessoren zum Lesen und zum Beschreiben des MechaSTEP-Datenmodells fiir SIMPACK.

Virtueller Prototyp eines Fahrzeugs
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MechaSTEP

Fir die Modellierung und Simulation
mechatronischer Systeme lag bis-
lang kein einheitlicher systematischer
Ansatz vor. Im Einsatz befinden sich
unterschiedliche CAx-Pakete mit stark
differierenden Eingabebeschreibungen.
Die starken Unterschiede in den Modell-
beschreibungen selbst innerhalb einer
Disziplin wie der Mehrkdrpersimulation
fihrten dazu, dass ein gewiinschter Da-
tenaustausch zwischen den Werkzeugen
sowie zwischen den Herstellern und
den Zulieferern nahezu ausgeschlossen
war. Die Datenablage mechatronischer
Systeme in Form proprietarer Formate
resultierte zudem in redundanten Daten
und erschwert eine werkzeugunabhan-
gige und damit sichere Archivierung der

modellbeschreibenden Informationen.

Der SIMPACK-MechaSTEP Prozessor

Das Abspeichern der Eingabedaten
erfolgte bislang in einem SIMPACK-
spezifischen Format. Um die o0.g Ziele
des Projekts umzusetzen, implemen-
tierte INTEC den im Bild dargestellten
Prozessor. Damit ist es nun moglich,
mechatronische Daten von dem SIM-
PACK-Eingabedatenformat direkt in das
STEP-Datenformat zu konvertieren und
umgekehrt. Derzeit besitzt der Prozessor

folgenden Leistungsumfang:

1. SI-Einheiten (einfache Einheiten flr
Lange, Masse, Zeit, Winkel und daraus

abgeleitete GroRen)

2. Schwerkraft

3. Inertialsystem und Starrkorper:
Referenzsystem; Masse; Schwer-
punkt; Tragheitstensor bzgl. Massen-
mittelpunkt, Referenzsystem und

beliebigem Bezugspunkt.

4. Marker:

Position auf dem Korper (x, y, z),
Orientierung (Kardanwinkel oder
Orientierungsmatrix), Definition
bzgl. korperfestem Koordinatensys-
tem oder bzgl. beliebigem Marker

auf Korper.

5. Gelenke:
0 DOF Gelenk (starre Verbindung);
1 DOF Rotationsgelenke umx, y, z;
1 DOF Translationsgelenke um x,
y, z; 2 DOF Kardangelenke; 2 DOF
Zylindergelenke; 0-6 DOF Universal-
gelenk; 6 DOF Gelenk; Getriebe rot

- rot; Getriebe trans - rot.

6. Kraftelemente:
translatorisch Feder und Dampfer,
Kraft in Verbindungsrichtung; trans-
latorisch Feder und Dampfer, Kraft
in 3 Richtungen x, y, z; rotatorisch
Feder und Dampfer, Moment in 1
Richtung; rotatorisch Feder und
Dampfer, Moment in 3 Richtungen

X, Y, Z.

Das MechaSTEP-Datenmodell erlaubt
eine sukzessive Erweiterung des Im-
plementierungsumfanges der Pro-

zessoren.




Datenaustausch zwischen
SIMPACK- und MechaSTEP-
Fahrzeugmodell

Das Bild auf der gegentiberliegenden
Seite zeigt ein Fahrzeugmodell mit
elastokinematischer Radaufhdangung.
Die Vorderachse ist als MCPherson
Federbein Achse modelliert, die Hin-
terachse ist eine Integrallenkerachse.
Im Einzelnen besteht das Simulations-

modell aus:
- 47 Starrkorpern,
- 20 starren Verbindungen,

- 8 Gelenken mit je 1 rotatorischen

Freiheitsgrad,

- 4 Gelenken mit je 1 translatorischen

Freiheitsgrad,

- 10 Kardangelenken mit je 2 Frei-

heitsgraden,
- 5 Universalgelenken,
- 8 linearen Federn,
- 4 linearen Dampfern,

- 16 kompakten Federn.

Der virtuelle Prototyp wurde zundchst
mit SIMPACK AUTOMOTIVE+ interak-
tiv erstellt. Die Modelldaten standen
damit im SIMPACK-spezifischen SYS-
und ANI-File zur Verfiigung [siehe
Prinzipskizze links]. Mit dem von INTEC
programmierten Prozessor wurden
diese Daten in das STEP-konforme
MechaSTEP-Datenformat umgewan-
delt und im STEP-File abgelegt. Dieses
STEP-File wurde in der Folge von dem
Simulationsprogramm der Firma IPG,
fur das ebenfalls lesende Prozessoren
existieren, interpretiert. Es folgten
beispielhafte virtuelle Experimente.
Der Riickweg vom MechaSTEP-Daten-
modell in das proprietdre SIMPACK-

Format wurde ebenfalls erfolgreich

durchgefihrt.

Weitere Schritte und Vorteile von
MechaSTEP

Mit den bislang implementierten Lei-
stungsumfang der Prozessoren kann
schon jetzt ein GroBteil von Modellda-
ten Uber MechaSTEP von einer Simula-
tionsweltin die andere transferiert wer-
den. Das STEP-konforme Datenformat
und die erfolgreiche Implementierung
von Prozessoren zeigt, dass nicht nurim
Bereich CAD sondern auch im Bereich
des funktionalen virtuellen Prototyping
mechatronischer Systeme ein von den
Anbietern unabhangiger Standard fir
diese Daten etabliert werden kann. Die
Grundlage dafir ist geschaffen. Die
wichtigsten Vorteile fir den Anwender
der CAx-Tools sind dabei:

- Harmonisierungsdruck in der Tool-
Welt; damit wird die Abhangigkeit

von Softwarelieferanten verringert,

- Datenaustausch innerhalb einer
Firma und zwischen Firma und Zuli-

eferer wird erleichtert,

- Archivierung von Simulationsmo-
dellen unabhéangig vom Software-

lieferanten wird gesichert,

- Wettbewerb unter den CAx-Lieferan-
ten wird verstarkt zum Vorteil der
Anwender.

Um diese Vorteile nutzen zu kénnen,

bedarf es der Implementierung von

Prozessoren zu weiteren Simulati-

onsprogrammen. Aufgrund der im

MechaSTEP-Projekt gesammelten

Erfahrungen bietet die Firma INTEC in

diesem Umfeld gerne Beratung an.
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