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Utilizzare 1l software CAD ProEngineer
(Creo) come modellatore geometrico per
Ansys Workbech

Workbench si interfaccia con | maggiori
software di modellazione meccanica

L’interfaccia permette di aggiornare
automaticamente la geometria modificata
su ProE mantenendo le impostazioni del
progetto workbench
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rocedura per una parte
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Procedura per una parte

= Workbench non riesce a gestire features di tipo cosmetic,
come le filettature, e gli sketch usati come riferimenti

= Prima di esportare la parte, sopprimere tutte le feature
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Se le features sono essenziali per la parte
0 I'assemblato su cui e montata, creare
su Proe con lo strumento family table una
versione per Workbench senza le
features problematiche

La versione Workbench si differenzia per
le features e dimensioni selezionate, ma
verra aggiornata automaticamente per
guanto riguarda le altre dimensioni e

features
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Progetto Workbench

= |nserire nel Project schematic un tipo di analisi dalla
destra, ad esempio Static Structural

= Trascinare la voce Geometry dal blocco Geometry a
Static structural

= Editare Model per aprire il modulo Mechanical
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Setup del modello

= Generare la mesh della parte
0 Comando Generate mesh

= Definire vincoli e carichi

0 Selezionare con tasto destro Static
Structural, quindi scegliere Insert e
selezionare Il carico o voncolo desiderato

= ViIsualizzare i1 risultati

0 Selezionare con tasto destro Solution, quindi
scegliere Insert e selezionare la variabile che
si vuole monitorare (deformation, strain,
stress...)
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Setup base di un modello
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Dopo una prima analisi possiamo modificare
la geometria della parte direttamente dal
CAD (ProE)

Per fare un’analisi della nuova geometria su
Workbench senza definire nuovamente |l

modello, e sufficiente aggiornare la
geometria e fare un update del modello

0 Clic destro sulla voce Geometry del blocco
Geometry, quindi selezionare Update from CAD

0 Eseqguire Update Project
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Analisi di un assemblato

= Importare un assemblato di piu parti da ProE
(senza g.d.l.)

= Per selezionare le parti da analizzare, si
puo:

O sopprimere momentaneamente tutte le altre
(questo e possibile solo in casi rari, quando le
parti da analizzare non dipendono da quelle
soppresse)

0 creare una Simplified Representation
dell'assemblato, visualizzando solo le parti
Interessate

* View -> View Manager -> Simp Rep -> New
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CAD Simplify Representation
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Workbench riconosce automaticamente
delle contact regions di tipo bonded tra |
pezzi importati se questi sono adiacenti

Per verificare la definizione dei contatti, Si
puo inserire un Contact Tool, ad esempio
scegliendo Initial Information

Le contact regions generate
automaticamente possono essere editate
e soppresse

ISTITUTO
oo - PERCRO Perceptual
S5, ) Scuols Superiore m] Robotics Laboratory




Connections Initial info
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Stress results
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Importare I'assemblato di un meccanismo

= Importare un assemblato di piu parti da
ProE uniti da coppie cinematiche
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Definire 1 giunti

= Workbench riconosce anche in guesto

caso | giunti come contact regions di tipo
bonded

= E necessario sopprimere le contact
regions e definire dei giunti body-body

= Per ogni giunto e preferibile definire una
torsional stiffness minima, per non avere
problemi di instabilita numerica
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Joint definition
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