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4. Definicién de nudos, barras y elementos tipo Shell.

En este tema vamos a ver como se definen en el programa los nudos, las
barras y los elementos superficiales.

En este caso lo vamos a explicar con un ejemplo en 3 dimensiones, vamos a
dibujar la estructura en base a unas lineas de construcciéon 3D que, como
vamos a ver es lo mismo que vimos en el tema anterior afadiendo una
coordenada mas.

Seleccionamos en el programa Portico espacial:

Seleccione el proyecto:
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Vamos a dibujar esta estructura sencilla en 3D en la que vamos a colocar
puntos, lineas y elementos Shell:
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Nos aparece el siguiente menu en el que comprobamos que tenemos las
pestafias de las 3 coordenadas:

22 Lineas de construccién = % .|1
Nombre: Lineas de construccidn -
m[ Cilindricas ][ Arbitrarias ]
[ Parametros avanzados ]
LS A F
Posicion: Repetir: Distancia:
0w om0 B im)

Mombre Posician

< 1 | »

MNumeracian: [123... v] | |
’ Nueva ] [ Administrador de lineas... ]
’ Aplicar ] ’ Cermar ] [ Ayuda ]

Definimos las siguientes lineas de construccion en x:

5% Lineas de construccién | = %
Mombre: Lineas de construccion -
| Catesianas || Clincricas || Atbtranas |
[ Parametros avanzados ]

x e dz |
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[ Mueva ] [ Administrador de lineas... ]

[ Aplicar ] [ Cemar ] [ Ayuda ]
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Definimos las siguientes lineas de construccion en y:

CURSO BASICO DE AUTODESK ROBOT 2015

P il
o2 Lineas de construccitn =
Mombre: Lineas de construccion -
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Definimos las siguientes lineas de construccion en z:
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Damos a aplicar y cerramos, nos aparece:
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Y giramos la vista hasta tener algo asi:
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En estas condiciones, podemos empezar a dibujar. Vamos a crear una linea,
para ello tenemos 2 opciones, el acceso directo o el menu Estructura —
Barras:

el

H SR (im e AEE ARGBY R B s R -~—
A QI B i ol &N
[rex v® = (2
et Wl | Ot C Ptag, =]
D e e - ! :
1 Biaes %
L=
2 i
e I
Propmun [
-
I Botgacién. L
Cancterpton sdcenges =
s m
1 i e ottt &
| i
o
F s
0 T Y o« F
[ T v o] - &
L4

= TR

alzm

Tetra i barm



? ACADEMIA ,
f ] CURSO BASICO DE AUTODESK ROBOT 2015
INGNOVA

&

Pinchando en cualquiera de ellos podemos empezar a dibujar lineas
apoyandonos en las lineas de construccion. Vamos a hacerlo con la opcion
arrastrar activada para mayor comodidad, dibujamos las siguientes lineas:
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Ahora bien, estas lineas estan dibujadas en base a nuestras lineas de
construccion, pero el programa tiene implementada la opcién de dibujar en
base a referencias de las lineas que ya hemos creado, es algo similar a las
referencias de Autocad. Para verlo bien vamos a desactivar la vista de
lineas de construccién mediante boton derecho de ratén:
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Nos aparece el menu de visualizacion de atributos, en el que
desactivamos la casilla de lineas de construccion:

Visualizar atnbutos - EIQE‘
e ki IS SIENEENETS
| Nomt
Hﬁg:lgn Muimeros de los nudos
Eanzls /EF
Daer;igﬁ:dén por colores
Cargas
i Esquemas |
Els.tna_lctum Esquemas
-EI
-Iﬂ
’d-] ’J-] [M l ’u ] Modelo fisico de referencia
A 7] O
Tamafiodel |30 EI F Maostrar atributos solo de los
simbolo: objetos seleccionados
| Aceptar | [ Cancelar | | Aplicar |

Nuestra estructura queda:
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Para empezar a dibujar en base a referencia a objetos vamos a
Herramientas — Método del puntero:
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Nos aparece:
-
% Método de puntero I

Mudos

[ Lineas de construcc. .
Cuadricula /
Objetos s
Final
Centro
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Perpendiculares
[T Paralelo
Interzecciones
Intersecciones con |as lineas de constr.
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Aplicar sin confimar
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| |

Ayuda |
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Estas casillas son las opciones de referencia que implementa el programa.
Vamos a dibujar una linea entre 2 puntos medios:
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Ahora dibujamos otra entre otros 2 puntos medios:
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Ahora dibujamos una diagonal:
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Y tiramos una linea apoyada en un vértice y perpendicular a la diagonal
(vemos que podemos dejar seleccionado solo la referencia a perpendicular):
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Si queremos dibujar un nudo vamos a Estructura — Nudos o bien al menu
derecho de accesos directos:

Ips e wbustuss—

s i e
At 2 Fam
HEE 8 P e
Orwtin. Soern Chyetes. he
[p— PR . ﬁf)
4t v =
~ Bem ! 1 Biews
s st =y
& Cenamiens.. '
P i T
i
& ey
1 i L3
Carctrphon: adonses a
s m
1 Moty & barikirin £
| 4 Avanmdea ﬁ
8 m
Farves F s
I8 3 e oy P
&
-
. e e et —
alnm — = (=i
var
Lt e box mdos:

Dibujamos un nudo en el centro de una cara, vemos que podemos
introducirlo por coordenadas:
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En cuanto a la opcion de Shell, vamos a meter un contorno coincidente con
una cara del cuadrado, para ello vamos a Estructura — Objetos —
Polilinea contorno:
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Y generamos un contorno en la cara superior:
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Estos contornos nos sirven en otros modulos de Robot para definir por
ejemplo losas de hormigén, pinchando en un punto en el interior del
contorno.
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En este mddulo en 3d, tenemos opcion de meter un cerramiento que nos
vale para introducir cargas. Para hacer esto entramos en Estructura —
Cerramientos:
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Nos aparece el siguiente menu, en el que podemos seleccionar la direccion
de reparto de cargas y la forma de introducir el pafio:
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Metemos un lateral y nos queda:
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Con lo visto anteriormente, ya hemos terminado la introducciéon de estos
elementos y estamos en condiciones de aprender en la siguiente leccion las
operaciones con barras.
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