BeStCAD - Modut ROBOT

Definiowanie obcigzenia ruchomego

Definiuje obcigzenie w postaci przejazdu pojazdu hormowego.

I kona:

Polecenie. SYMBOBCRUCH

Po wybraniu tego polecenia nalezy:

1

2.

Wskaza¢ polilinig do ktorej ma by¢ przypisany przejazd pojazdu normowego

Wybra¢ klase obciazenia z podang listy (dlapojazdu K - A, B, C, D, E, dlapojazdu S - SA,
SB, SC, SD, SE, dlataboru kolgjowego - P+3, P+2, P+1, PO, P-1, P-2, P-3)

Poda¢ krok ruchu pojazdu w metrach lub wpisa¢ duza wartos¢ kroku (np. 100 m), wéwczas
kroki beda definiowane w migjscach umieszczenia wezta polilinii

Poda¢ mnoznik obciazenia normowego (np. wspotczynnik dynamiczny)
Poda¢ szerokos¢ obciazenia (dla obciazenia kol gjowego)

Wskaza¢ punkt wstawienia bloku z symbolem obciazenia, ktdéry wraz z polilinia trasy
obciazenia utworzy jedna grupg.



