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OZET

Yiiksek Lisans Tezi

BINEK ARAC BAGAJ HACMININ HESAPLANMASI ICIN BIR ALGORITMA
GELISTIRILMESI

ibrahim Halil DEMIR

Bursa Uludag Universitesi
Fen Bilimleri Enstitiisii
Makine Miihendisligi Anabilim Dali

Danmisman: Prof. Dr. Necmettin KAYA

Bu tez caligmasinda, binek ve ticari araclarin bagaj hacimlerinin uluslararasi
standartlara gbre hesaplanabilmesi i¢in bilgisayar destekli tasarim (CAD) yazilimi
icerisinde calisan bir yerlesim algoritmasi gelistirilmig, algoritma kodlanarak 6rnek
modeller lizerinde uygulanmistir. D1s yiizeyleri ve i¢ yiizeyleri verilen bagaj geometrik
modeli iizerinde, ISO 3832 ve DIN 70020 standartlarinda yer alan yontem referans
alinarak bagaj i¢ine konulan hacimsel bloklarin dik yerlesim diizenlerine gore dizilmesi
gelistirilen algoritma ile gergeklestirilmis, maksimum sayida blogun sigdigi durum
bagaj hacmi olarak belirlenmistir. Bu sayede, yeni ara¢ tasarim siirecinde zaman ve
maliyet acisindan 6nemli kazanimlar s6z konusu olacak, mevcut durumda fiziksel
ortamda manuel olarak yapilan ve zaman alan testler, ara¢ tasarim siirecinde CAD
ortaminda daha kisa siirede gerceklestirilebilecektir..

Anahtar Kelimeler: Arag¢ bagaj hacmi, DIN 70020, ISO 3832
2019, vii +68 sayfa.



ABSTRACT

MSc Thesis

DEVELOPING AN ALGORITHM TO CALCULATE VEHICLE TRUNK VOLUME

ibrahim Halil DEMIR

Bursa Uludag University
Graduate School of Natural and Applied Sciences
Department of Mechanical Engineering

Supervisor: Prof. Dr. Necmettin KAYA

In this thesis study, an algorithm was developed in order to calculate the trunk volumes
of vehicles according to international standards. The algorithm was coded inside the
CAD model and applied on the example models. Standard blocks are arranged
orthogonally inside a given outer and inner surfaces of trunk volume according to ISO
3832 and DIN 70020 standards using developed algorithm. The maximum number of
blocks is set as trunk volume. Therefore, there will be significant gains in terms of time
and cost in the new vehicle design process. In the current situation, the manual and
time-consuming tests in the physical environment can be performed in the CAD
environment in the vehicle design process in a shorter time.

Key words: Trunk volume, DIN 70020, ISO 3832
2019, vii +68 pages.
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1. GIRIS

Miisterilerin ara¢ aliminda 6nemli se¢im kistaslarindan birisi olan bagaj hacmi arag
tireticileri i¢in Onemli bir tasarim ve ara¢ satig faktorii haline gelmistir. Daha once
kataloglarda boyutsal olarak verilen bagaj hacimleri ilerleyen yillarda Almanya ve
Amerika menseili ara¢ ireticileri tarafindan hacim olarak sunulmaya baslanmistir.
Bagaj hacimleri kataloglarda iireticiler tarafindan gelistirilen standartlar ile hesaplanip
litre olarak belirtilmektedir. Bu standartlarin gelistirilmesindeki temel amag arag
kullanicilar1 bagaj igerisini olabildigince nasil verimli kullanabilir sorusunun cevabi

i¢indir.

Verimli bir bagaj hacminin olusabilmesi i¢in temel faktdrlerden biride hi¢ kuskusuz
bagajin i¢ ve dis tasarimlaridir. Tasarimi gerceklestirilen bir bagaj sonraki siirecte hacim
hesab1 yapilmak {izere 6ncelikle CAD ortaminda standartlarin belirtmis oldugu kurallara
gore hesaplanmaktadir. Bir sonraki adimda ise prototip olarak iiretilen aracin hesaplama

yontemine gore fiziksel ve ger¢ek ortamda dogrulanmasi yapilmaktadir.

Bu ii¢ adimda gerceklestirilen hacim hesaplama arag iireticileri i¢in énemli bir zaman
kaybina neden olmaktadir. Uretilecek olan bir ara¢ igin hedeflenen bagaj hacmi CAD
ortamda hesaplandiktan sonra istenilen hedefe ulasmamasi durumdan tekrardan
tasarimin yapilmasina neden olmakta ve ayni caligma tekrardan yapilmak zorunda
kalacaktir. Yapilacak olan tasarim degisikligi sonucu ara¢ {iizerindeki farkli
tasarimlarinda etkilenmemesi kag¢inilmaz olacaktir. Bu yontem ile bagaj hacim
hesabinin yapilmasindaki en biiyiik negatif durum CAD ortaminda manuel olarak
yapilmasidir. Ciinkii islemi yapan kisi hacmi en kisa slirede en az bosluk kalacak
sekilde hatasiz olarak doldurmalidir. Bu durum, fireticileri operatorlerin yetenegine

mecbur birakmaktadir.

Bu calismada operatoriin deneyiminden bagimsiz, dik yerlestirme kurallarina gore
maksimum sayida standart blok sigdirilacak sekilde CAD modeli iizerinde ¢alisan bir

yerlesim algoritmasi gelistirilmis ve kodlanarak 6rnek bagaj modellerine uygulanmaistir.



Gergek bagaj modeli tizerinde 3-4 giin siiren ¢alisma, CAD ortaminda dakikalar i¢inde

sonuglanmaktadir.



2. KURAMSAL TEMELLER VE KAYNAK ARASTIRMASI

Literatiirde, kapal1 bir hacim i¢ine geometrilerin yerlestirilmesi ile ilgili bircok ¢aligma
bulunmaktadir. Lojistik sektoriinde tir tasimacilifinda da benzer bir ihtiyag soz
konusudur. Farkli ebatlardaki taginacak iiriinlerin, tir i¢ine en az bosluk kalacak sekilde
yerlestirilerek en az sayida tir ile tasima yapilmasi istenmektedir. Boylece tasima
maliyetleri en aza indirgenip zaman ve maliyetten tasarruf edilmek istenir. Ayn1 sekilde
ara¢ bagaj hacminin hesaplanmasi i¢inde benzer bir durum séz konusudur. Maksimum
sayida blok yerlesimi ve minimum hacimde bosluk icin optimizasyon algoritmalarini

kullanan ¢alismalarda mevcuttur.

2.1. Uluslararasi Standartlar

Araglari bagaj hacimleri, kapladiklar siirekli geometrik hacme gore degil, uluslararasi
standartlarda tanimlanmig yontemlere gore hesaplanmaktadir. Arag iireticileri de arag
bilgilerini i¢eren kataloglara bu standartlara gore hesaplanmis degerleri yazmaktadirlar,
ancak bu degerlerin standartlara gére hesaplanip hesaplanmadigini kontrol eden bir

mekanizmada hentiz bulunmamaktadir.

Bagaj hacmi hesaplanmasi ile ilgili 3 standart yayinlanmistir. Bunlar DIN 70020, ISO
3832 ve SAE J1100 standartlaridir. Avrupa'da iiretilen araglar i¢cin DIN ve ISO
standartlari, A.B.D'de iiretilen araglar ise SAE standardina goére bagaj hacimleri
hesaplanmaktadir. DIN 70020 ve ISO 3832 standartlar1 igerik olarak aymidir. Bu
standartta yer alan metod Alman VDA kurumu tarafindan gelistirilmistir. Daha sonra

DIN ve ISO standardi olarak kabul edilmistir.

ISO ve DIN standardinda kullanilan 1 litrelik dikdortgenler prizmasi seklindeki blogun
Olciileri 200 mm, 100 mm ve 50 mm’dir (ISO 3832 2002). Bu blok, geometride kiiboid
(cuboid) olarak isimlendirilmektedir. Ara¢ bagaji igerisine yerlestirilmis olan kiiboidler

Sekil 2.1°de goriilmektedir.



Sekil 2.1. Bagaj icerisine doldurulmus kiiboidler

SAE J1100 standardinda ise birden fazla blok geometrisi kullanilmaktadir. Standartta

tanimlanmis sekiz farkli blok tipi vardir. Her blok tipi standardin izin verdigi sayida

kullanilarak bagaj hacim hesab1 yapilmaktadir (SAE International 2011). Bu standartta

yer alan blok boyutlar1 Cizelge 2.1’de verilmistir.

Cizelge 2.1. SAE standardi blok olgiileri (SAE International 2011)

Blok tipi MaksIum | Uzunluk (mm) | Genislik (mm) Y"i(lflfref)ﬁk
A 4 610 483 229
B 4 457 330 159
C 2 660 406 229
D 2 553 457 216
E 2 381 229 203
F 2 533 356 178
G 2 1143 204 204
H 20 325 152 114

SAE standardinda kullanilan blok tipleri giinliik yasantimizda kullanilan bavul tip ve

Olgiilerine yakindir. Bu standart, kullanilan bavul boyutlarinda bloklar icerdiginden

giinliik kullanima daha uygun bir hacim hesab1 yapmaktadir. SAE standardina ait bagaj

igerisine yerlestirilmis bloklar Sekil 2.2°de goriilmektedir.




Sekil 2.2. SAE standartlarina gore doldurulmus bagaj 6rnegi (Dziegielewski ve Erbes
2016)

2.2. CAD Algoritmalar

CAD algoritmalar1 eldeki tasarimlari ve verileri tanimlamamiz ig¢in gerekli bir
elemandir. Miihendislik tasarimlari i¢in kullanilan CAD paket programlar1 yazilim
firmalar1 tarafindan gelistirilmistir. Kullanilan programlar igerisinde operatorlere
kolaylik olmas1 amaciyla birgok gelistirme yapilmistir. Bunlardan bir tanesi de yazilim
dili kullanarak bir islem ger¢eklestirmektir. Program igerisinde yer alan ve programda
calisgma yaparken kullanicilarin géremedigi ve program alt tabaninda siirekli olarak
calisan bir yazilim mevcuttur. Bu yazilim kullanilarak stirekli rutin bir sekilde
yapilmakta olan islemlerimizi yazilim dilini kullanarak kaydedildiginde dakikalar veya
saatler sliren islemler artik tek bir komut ile yapilabilir hale gelmektedir. Gliniimiizde
gelistirilmis olan bircok CAD programlar farkli yazilim dil secgeneklerini igerisinde

barindirmaktadir.

NX CAD programi igerisinde barindirmis oldugu NX Open yazilimi ile kullanicilara
yapilacak olan iglemlerde kolaylik saglamaktadir. NX Open, NX igerisinde program



yazmamizi saglayan uygulama arabirim gelistiricisidir. Siirekli olarak yapilan
tasarimlarin ve diger islemlerin hizli bir sekilde birka¢ komutla yapilmasini saglar. NX
Open kullanicilara farkli islem kabiliyetleri sunan genis bir fonksiyona sahiptir.
Bunlardan bazilar su sekildedir:

e Parca geometrisi, montaj, ¢izim

e Parca bilgilerini okumak, iizerinde bir takim iglemler yapmak,

e Kullanicilarin dosya se¢mesine ve veri girmesine olanak saglayan kullanici ara

yiizii olusturmak gibi.

Bu islemlerin baz1 uygulamalari ise sunlardir:

e NX disindaki diger kaynaklardan ige veri aktarmak,

e Part bir dosyaya ait verileri okuyup dosya halinde sunmak,

e Bir takim islemleri bir araya getirerek 6zel bir uygulama olusturmak.
Bahsedilen bu islemlerin ana temas1 siirekli hale gelen calismalara harcanan zamani

minimum seviyeye ¢ekerek islemleri otomatiklestirmektir.

Bagaj hacmi hesaplama ¢aligmasinda CAD programin sunmus oldugu bu avantajlar
kullanilarak manuel olarak yapilan islemlerin hizlandirilmas1 miimkiin kilinmis ve
kullanici1 hatalarinin Oniine gegilmesi saglanmistir. Hacim hesaplamasinda bagaj
icerisine yerlestirilmis olan kiiboid sayisina gore belirlendiginden kiiboidlerin birbiri
lizerine montajlanmast ve c¢akigsmasi durumu hacim hesabinda onemli bir husustur.
Manuel olarak yapilan ¢alismalarda goz ile kontrolde hata pay1 her zaman var olacaktir
fakat NX Open uygulamasi igerisinde yer alan 6zellik bu hatanin Oniine gecilmesine

olanak saglayacaktir.

2.3. Yerlesim Algoritmasi

Yerlesim algoritmalar1 bagaj igerisine yerlestirilecek olan nesnenin yerlesim sirasini ve
diizenini belirlemek i¢in kullanilir. Algoritmanin temel amaci bagaj hacmi verimini
artirmak icin yerlestirilen nesnelerin en uygun olan sekli ile yerlestirmektir. Bu amag
dogrultusunda gelistirilmis olan uygulamalar arasinda alt-sol-kdse-doldurma ( bottom-
left-back-fill) BLBF yontemi kullanilmaktadir. BLBF yontemi asagidaki adimlar
izlemektedir (Tiwari 2009):



» Birinci nesneyi sol alt arka kdseye yerlestir.
» Siradaki eklenen pargayr miimkiin olan en alt sol arka kdseye yerlestir.
» Eklenen her nesne i¢in bu yolu izle.

» Boyle bir konum bulunmazsa nesneyi ekleme.

Sekil 2.3. Katman olusturma yaklasimi (Domingo ve ark. 2013)

BLBF sezgisel yontemi ile hareket sol-alt-arka-kose noktadan baslayarak sag-list-O6n-
kose noktasina kadar pargalar yerlestirilerek uygulanir (Sekil 2.3). Tiim bagaj hacmi

doldurulduktan sonra islem sonlandirilir.

2.4. Optimizasyon Algoritmasi

Optimizasyon, en iyileme anlamina gelmektedir. Bir problem i¢in, verilen sartlar altinda
tiim ¢oziimler arasindan en iyi ¢oziimi elde etme isidir. Belirli sinirlamalar1 saglayacak
sekilde, bilinmeyen parametre degerlerinin bulunmasini igeren herhangi bir problem,

optimizasyon problemi olarak adlandirilabilmektedir (Murty 2003).

Kalinl1 (2012) optimizasyon konusunda ki goriislerini "optimizasyon metotlar1 iki
diizeyde tanimlanir; problem diizeyinde ve problem iistii diizeyde. Problem diizeyinde
optimizasyon isleminde, bir problem kiimesi igerisindeki her problem tek tek
digerlerinden bagimsiz olarak ¢oziiliir. Problem iistii diizeyde ¢esitli problemlerden

olusan bir kiime bir biitiin olarak g6z Oniine alinarak optimum ¢6ziim aranir. Problem



iistli diizeyde, optimizasyon metotlari, problem diizeyindeki optimizasyon metotlarini

yonlendirmek amaciyla da kullanilir" seklinde ifade etmektedir.

Kalinli (2012) optimizasyon problemleri hakkinda "muhtemel farkli ¢6ziimleri var olan
ve ¢Oziimlerin kalitesi hakkinda agik¢a fikir sahibi olunabilecek basit bir yapida olabilir.
Boyle bir problemin farkli aday ¢oziimleri var oldugunda, bunlar anlamli bir sekilde
ayristirilabilir ve karsilastirilabilir. Bununla beraber, bir ¢ok optimizasyon problemi esas
itibariyle zordur. Endiistri veya bilimle ilgili problemler ve bir ¢cok gercek problemde
tipik senaryo problemin zor olmasidir. Ornegin bir lojistik firmas: maksimum tasima
kapasitesi saglayarak minimum harcamayr nasil gergeklestirebilir?" seklinde bir
ayristirma tanimlamasi yapmistir. Bu ve buna benzer problemler igerisinde birgok
degisken ve kisitlama bulunmaktadir. Manuel olarak problem ¢dzme islemi operator
tecriibesine ve becerisine bagli oldugundan elde edilen sonucun optimuma yakin olmasi

gercekei bir ¢ozliim olusturmayabilir (Sekil 2.4).



Belirle:
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Sekil 2.4. Klasik yaklagim ile optimizasyon yaklasim karsilagtirmasi (Kaymaz 2018)

Kalinli (2012) "sezgisel stratejiler, genellikle problem iistii diizeyde kullanilir.
Literatiirde heuristic olarak tanimlanir. Sezgisel terimi; akilli tahminlere dayali bulus
yontemi veya yeni ¢Oziimlerin kesfine gotiiren bulgulara dayali arama yontemi olarak
tanimlanir. Sezgisel terimi ile tanimlanan algoritmalarin ortak 6zelligi; arastirma uzayi
cok biiyiik olan problemlerde ¢6ziimiin aranmasini sinirlayan bir kural, strateji, hile,
sadelestirme ve benzeri etmenler kullanmalaridir. Bu etmenlerden genellikle arastirmay1

yonlendiren bir bulgu kastedilir. Bulgucu stratejiler arama zamanini kisaltir, optimum



¢cOziime yakin ¢oziimler sunar fakat optimum ¢Oziimii garanti edemez" ifadesi ile

optimizasyon ¢éziimlerinde kullanilan sezgisel yonteme dair goriislerini belirtmistir.

Karaboga (2004) sezgisel algoritmalarin 6nemini "sezgisel algoritmalar, herhangi bir
amact gerceklestirmek veya hedefe varmak i¢in dogal fenomenlerden esinlenen
algoritmalardir. Bu algoritmalarin, ¢6ziim uzayinda optimum ¢oziime yakinsamasi ispat
edilememektedir. Yani sezgisel algoritmalar yakinsama O6zelligine sahip olmaktadir,
ama kesin ¢Ozlimii garanti edememektedir ve bu kesin ¢6zlimiin yakinlarinda bir ¢6ziim
garanti edebilmektedir. Anlasilirhk yOniinden sezgisel algoritmalarin karar verici
acisindan ¢ok daha basit olabilmesinden, optimizasyon problemlerinin kesin ¢oziimii
bulma isleminin tanimlanamadig1 bir yapiya sahip olmasindan ve 6grenme amacli ve
kesin ¢Oziimii bulma isleminin bir parcasi olarak kullanabilirliginden sezgisel

algoritmalara ihtiya¢ duyulmaktadir" ifadesi ile ortaya koymaktadir.

Yaklasik son 30 yildan bu yana basit sezgisel algoritmalar1 daha yiiksek bir seviyede
birlestirerek arama uzaymi daha verimli ve etkin bir sekilde kesfetmeyi amacglayan
yontemler ortaya ¢ikmistir. Bu yontemler gliniimiizde metasezgisel algoritmalar olarak
da bilinmektedir. Metasezgisel, optimal sonuca yakin ¢oziimleri verimli bir sekilde
bulabilmek i¢in arama uzayinda global ve yerel arama siirecini sezgisel yontemlerin
zeki davraniglarla ve 68renme stratejileriyle yonlendirdigi yinelemeli (iteratif) tiretim
islemi olarak tanimlanir (Osman ve Laporte, 1996). Bircok metasezgisel algoritma
dogadan esinlenerek ortaya cikarilmistir. Metasezgisel algoritmalar farkli tiirlerdeki
problemlere ¢oziim sunma kabiliyetine sahiptirler. Yapilan ¢alismalarda gelistirilmis
olan bazi metasezgisel algoritmalar mevcuttur. Genetik Algoritma (GA), Diferansiyel
Gelisim Algoritmas1 (DGA) ve Tavlama Benzetimi (Simulated Annealing — SA)

bunlardan bazilaridir.

2.4.1. Genetik algoritma

Genetik algortima (GA), metasezgisel optimizasyon algoritmalar sinifinda yer alan ve
problem ¢6ziimlerinde basariyla kullanilan bir optimizasyon aracidir. GA uygun genetik

varyasyonlar saglandigi siirece her tiirlii ¢oziim isleminde kullanilabileceginden cok
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fonksiyonlu optimizasyon problemleri i¢in optimizasyon algoritmalar1 tasarimi sunar.
Makine 6grenmesi konusunda ¢alisan Michigan Universitesinde psikoloji ve bilgisayar
uzmani olan John Holland (1975) bu konuda ilk ¢alismalar1 yapan kisidir. GA, dogada
gecerli olan en iyinin yasamasi kuralina dayanarak siirekli iyilesen ¢ozlimler {iretir
(Ozkan 2003). Bunun igin:

e Iyi’nin ne oldugunu belirleyen bir uygunluk (fitness) fonksiyonu

e Yeni ¢oziimler iiretmek i¢in yeniden kopyalama (recombination)

e Degistirme (mutation)

gibi operatorleri kullanir.

GA parametreleri, biyolojideki genleri temsil ederken, parametrelerin toplu kiimesi de
kromozomu olusturmaktadir. GA’larin her bir ferdi kromozomlar (bireyler) seklinde
temsil edilen popiilasyonlardan olusur. Popiilasyonun uygunlugu, belirli kurallar
dahilinde maksimize veya minimize edilir. Her yeni nesil, rasgele bilgi degisimi ile
olusturulan diziler i¢inde hayatta kalanlarin birlestirilmesi ile elde edilmektedir (Calisir

2015).

Mutluer (2007) GA'larin avantajlarini su sekilde belirtmistir;
e Siirekli ve ayrik parametreleri optimize etmesi
e Tiirevsel bilgiler gerektirmemesi
e Amag fonksiyonunu genis bir spektrumda aragtirmasi
e (Cok sayida parametrelerle calisma imkani olmasi
e Paralel PC’ler kullanilarak calistirilabilmesi
e Karmasik amag¢ fonksiyonu parametrelerini, lokal minimum veya maksimumlara
takilmadan optimize edebilmesi,
e Sadece tek ¢ozliim degil, birden fazla parametrelerin optimum ¢dziimlerini elde

edebilmesi olarak siralanabilir.

Sekil 2.5’te genetik algoritma akis semasi belirtilerek ¢calisma prensibi gosterilmistir.
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Sekil 2.5. Genetik algoritma akis semas1 (Seker 2008)
2.4.2. Diferansiyel gelisim algoritmasi

DGA, Price ve Storn (1997) tarafindan gelistirilmis, 6zellikle siirekli verilerin s6z
konusu oldugu problemlerde etkin sonuclar verebilen, isleyis ve operatorleri itibariyle
genetik algoritmaya dayanan popiilasyon temelli sezgisel optimizasyon teknigidir.
Tamamen diizenlenmis uzayda tanimli ve gercek degerli tasarim parametrelerini iceren
fonksiyonlart kiiresel olarak optimize etmek amaciyla kullanilan bir direkt aragtirma
algoritmasidir (Karaboga 2004). DGA 6zellikle numerik optimizasyonlar iizerinde etkili

olan bir gelisim algoritmasidir. Bu algoritma yeni, ama sadece basit olmayan ayni

12



zamanda olduk¢a da etkili olan bir mutasyon islemi uygulamaktadir. Daha Once
tanimlanmis, olasilik dagilim fonksiyonuna dayali olarak ¢aligan genetik algoritma gibi
gelisim tabanli algoritmalarin tersine diferansiyel gelisim algoritmasi rastgele olarak
secilmis amag¢ vektor ciftlerinin farklarma dayali bir mutasyon islemi kullanir

(Karaboga 2004).

Diferansiyel gelisim algoritmasinda kullanilan basit mutasyon islemi, algortimanin
performansini gelistirmekte ve onu daha robust yapmaktadir. Bu 6zelliginin yani sira
diger Ozellikleri i¢in de sunlar sdylenebilir: Hizli, basit, kolayca kullanilabilir ve
degistirilebilir, etkili kiiresel optimizasyon kabiliyetli, dogal olarak paralel, kayan-nokta
formatina bagli hassasiyet sinirlamali, matris ¢arpimlart ve siralama islemleri olmadigi
icin hesaplama maliyeti acisindan avantajli, daha 6nceden tanimlanmis herhangi bir
olasilik dagilimli mutasyon kullanmamakta, tamsayi, ayr1 ve karistk parametre
optimizasyonuna kolaylikla uyarlanabilir, ama¢ fonksiyonunun veya smirlama
fonksiyonlarinin tiirevine gerek duymaz, diiz yiizeylerde calisabilir, glriiltilii ve
zamana bagli amag fonksiyonlari i¢in kullanilabilir, tek bir kosmada alternatif ¢oziimler
tiretebilir ve Ozellikle dogrusal olmayan smirlamali optimizasyon problemlerinde

etkilidir (Karaboga 2004).

DG’nin 6nemli parametreleri: NP (Number of Population-popiilasyon biiyiikliigii), CR
(Crossover Rate-caprazlama orani), F (ScalingFactor-dlgekleme faktorii) olarak
sayilabilir. DG algoritmasinda olusturulan baslangi¢ toplumu mutasyon, ¢aprazlama ve
secim operatorleri kullanilarak en iyi degerin elde edilmesi amaciyla iterasyonlar
boyunca iyilestirilmektedir (Liu ve ark. 2010). Toplum biiyiikliigiinii temsil eden NP
parametresi bir problem i¢in dikkate alinan ¢6ziim vektorlerinin sayisini, algoritma
icinde kullanilan bir diger kontrol parametresi F ile toplum i¢inden rastgele secilen ve
birbirinden farkli 3 adet ¢oziim vektoriinden yeni bir vektor iiretilmesi amaciyla, DG
algoritmasinda kullanilan son kontrol parametresi ¢aprazlama oraninda (CR) ise bu
mutasyon sonucu elde edilen vektoriin dikkate alinma orani olarak kullanilmaktadir

(Baskan ve Ceylan 2014). Algoritmaya ait akis semas1 Sekil 2.6'da gosterilmistir.
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Sekil 2.6. DGA'nin akis diyagrami ( Ozyon ve ark. 2011)

[ Baslangic Kromozomlarinin J

2.5. Literatiir Taramasi

Tiwari ve ark. (2010), ISO 3832 ve SAE J1100 standartlar ¢er¢evesinde drnek bir bagaj
modelini ele alarak her iki standart i¢inde calisma yapmiglardir. Yapmis olduklari
calismada optimizasyon algoritmasi, yerlesim algoritmast ve CAD algoritmalarini
birbiri ile baglantili bir sekilde ¢alistiracak bir yontem ile 6rnek bagaj hacmi i¢in en

yiiksek verim sonucunu ¢éztiimlemisglerdir (Sekil 2.7).

Sekil 2.7. ISO standardinda kiiboid yerlesimleri (Tiwari ve ark. 2010)
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SAE standardi i¢in yapilan calismada ek olarak CAD algoritmasi kullanmislardir.
Tiwari ve ark. (2010) CAD algoritmasinda objeleri literatiirde voxel olarak adlandirilan
iic koseli kat1 elemanlara ayirmiglardir (Sekil 2.8). Bagaj icerisine konulan objelerin
birbiri ile girisim yapip yapmadigim1 hizli bir sekilde tespit etmek i¢in kullanilmis bir

yontemdir.

Sekil 2.8. Basit voxellestirilmis nesne (Tiwari ve ark. 2010)

Tiwari ve ark. (2010) bu calismada optimizasyon ¢Oziimii i¢in genetik algoritma,
yerlesim algoritmasi i¢in ise BLBF yontemi ve yerlesim sezgiselligini kullanmistir.

Sekil 2.9°da ¢6zlim stratejilerine ait akis semasi gosterilmistir.
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Sekil 2.9. Coziim stratejisi kavramsal akist (Tiwari ve ark. 2010)

Her iki standart icinde gerceklestirilen ¢alismada saglikli bir sonug elde edebilmek ve
karsilagtirma yapabilmek icin ayn1 bagaj modeli kullanilarak sonuglar gézlemlenmistir.
Sonuglar 6nerilen paketleme algoritmasinin saglikli calistigini ortaya koymustur (Sekil

2.10).

Sekil 2.10. Tamamen doldurulmus bagaj (Tiwari ve ark. 2010)
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Domingo ve ark. (2013), konteynir yiikleme problemini ele alarak diferansiyel gelisim
algoritmasi ve yerlesim algoritmasini kullanarak konteynir icerisine {i¢ farkl tip bloklar1

yerlestirmislerdir.

Joung ve Noh (2014) arag yiikleme problemi i¢in gruplama algoritmasi tabanli bir
calisma gergeklestirmislerdir. Yapmis olduklar1 ¢alismada bir birleriyle etkilesimli dort
adet algoritma kullanmiglardir. Bunlar gruplama algoritmasi, siralama algoritmasi,
yonelim algoritmast ve ylikleme algoritmasidir. Kurgulamis olduklari gruplama
algoritmasinda sinirlayici kutu teknigi adi verdikleri bir yontem gelistirmislerdir.
Smirlayici kutu teknigi yontemine gore bagaj igerisine konulacak olan nesne etrafina
sinirlayict bir kutu yerlestirilir ve kutu 1000 kiigiik hiicreye bolintir (Sekil 2.11).
Nesnenin kenarlarmma denk gelen hiicrelerde noktalar olusturulur (Sekil 2.12). Daha
sonra nesnenin kenar1 boyunca olusturulan noktalarin dagilimi karsilastirilarak par¢anin
hangi gruba girmesi gerektigine karar verir. Gruplamasi yapilan nesnelerin sinirlayici
kutu hacimleri bagaj igerisine yiikleme algoritmast kullanilarak yerlestirilir ve

bdylelikle hacim hesaplamasi yapilmis olur.

Sekil 2.11. Ornek parca ve hiicre dagilimi (Joung ve Noh 2014)
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Sekil 2.12. Parca kenarlarinda olusturulan noktalar (Joung ve Noh 2014)

Shellshear ve ark. (2012) yaptiklari ¢alismada tersine ¢evrilmis doldurma yontemi isimli
yeni bir yontem ile yilikleme problemine ¢6ziim aramislardir. Hedef olarak herhangi bir
blogun herhangi bir ac¢1 ve yonelim pozisyonu seklinde bagaj igerisine yerlesimini
secmiglerdir. Shellshear ve ark. (2015) bagaj yiikleme ¢aligsmalarinda genetik algoritma
ve yerel optimizasyonu birbiri ile etkilesimli sekilde programlayarak bloklar1 bagaj
igerisine yerlestirmislerdir. Optimizasyon c¢alismalari her blok i¢in 24 farkli yonelimden
birini segerek uygun olan yonelimi genetik algoritmanin se¢gmesiyle yiikleme yapilmis

ve en verimli sonu¢ bulunarak bagaj hacmi belirlenmistir.

Dereli ve Das (2010) konteynir yiikleme problemleri igin karinca kolonisi
optimizasyonu yaklagimini temel alan iki yeni algoritma Onermistir. Parametreleri
faktoriyel tasarim ile belirlenen bu algoritmalarin performanslar literatiirde verilen
standart problemler i¢in test edilmis ve sonuglar literatiirdeki diger calismalar ile

mukayese edilerek irdelenmistir.

Giirbliz ve ark. (2009) konteynir yiikleme problemini ele alarak bos bir konteynir
hacmini efektif verimi yiiksek olacak sekilde doldurma c¢alismasi gergeklestirmislerdir.
Yapilan caligmada konteynir igerisine tek tip veya farkli boyutlardaki kutular olacak
sekilde incelemislerdir (Sekil 2.13). Bu calismada probleme 6zgii largest area first fit
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(LAFF) adim verdikleri bir algoritma gelistirmislerdir. Onerilen algoritmada &ncelik

yiiksekligi en aza indirgeyerek en genis alan kullanim1 g6z 6niine alinmistir.

Sekil 2.13. Algoritmanin muhtemel bir ¢6ziimii (Glirbiiz ve ark. 2009)

Algoritmada oncelikle kullanilan konteynirin genisligi ve derinligi belirlenir. Verilen
kutularin en uzun iki kenar1 bulunarak konteynirin genisligi ve derinligi belirlenmis
olur. Daha sonra konteynir igerisine kutular yerlestirilir. Konteynir igerisine kutularin
yerlestirilmesi i¢in iki farkli yerlesim metodu es olarak ¢alistirilir. Yerlestirilecek olan
farkli boyutlardaki kutular program tarafindan secilir ve konteynir doldurulur. Giirbiiz
ve ark. (2009) bu calisma icin 20 farkli boyutlardan olusan toplamda 1000 adet kutu
kullanmistir. Farkli boyutlarin veya tek tip boyutlu kutular kullanilarak elde edilen
sonuglar Cizelge 2.2’de belirtilmistir.
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Cizelge 2.2. Ornek hacim hesaplama sonuglar (Giirbiiz ve ark. 2009)

Farkl1 kutu Toplam kutu Yerlestirilen Konteynir Bos kalan
sayist sayist kutularin sayisi hacmi hacim (%)

1 10 8400 8400 0
1 20 12480 12480 0
2 5 2547 2610 2,41
2 10 6252 6480 3,52
2 15 25554 25920 1,41
2 20 49032 49320 0,58
5 5 3910 5100 233
5 10 11359 13680 16,97
5 20 22596 25840 12,55
10 10 13419 19200 30,11
10 20 21694 27740 21,80
10 30 12854 16800 23,49
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3. MATERYAL VE YONTEM
3.1. Materyal

Bagaj modelleri i¢in iki farkli ara¢ 6rnek alinmistir. Araglardan birisi sedan ara¢ modeli
bir digeri ise ticari ara¢g modelidir. Araglarin ger¢ek bagaj tasarimlart elde
edilemediginden taslak olarak i¢ boyutlar1 o6l¢iilerek ortaya konulan tasarim
kullanilmistir. Olusturulan tasarimlarda diizlemsel ylizeyler kullanilmistir. Sedan arag

modelinde ayrica yiizeylere form verilerek hesaplama yapilmistir.

Sekil 3.1. Diizlemsel yiizeyli sedan ara¢ 6rnek bagaj modeli

Sekil 3.1°de sedan ara¢ i¢in olusturulan bagaj hacminin ylizey formu goriilmektedir.
Model yiizeylerden olugmakta ve kapali formdadir. Tekerlek davlumbaz ¢ikintilarida
bagaj i¢inde dikkate alinmistir. Arka tarafta goriilen egik yiizey koltuk tarafimi

gostermektedir.
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Sekil 3.2. Yiizeylere form verilmis sedan arag 6rnek bagaj modeli

Sedan ara¢ i¢in diizlemsel yiizeylerden gergcek bagaj modeline uyan bazi yiizeyler
egrisel formda modellenerek algoritmanin egrisel yiizeylerde de ¢alismasi test

edilmistir. Egrisel yiizeylere ait resim Sekil 3.2’de goriilmektedir.

Sekil 3.3. Ticari ara¢ 6rnek bagaj modeli

Gelistirilen algoritmanin test edilecegi 3. bagaj modeli Sekil 3.3’te verilmistir. Bu
model dlgiileri gergek modelden alinan ticari bir aracin basitlestirilmis bagaj modelidir.

Bu modelde diizlem yiizeyler ve egrisel yiizeyler bulunmaktadir.
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3.2. Taban Vektorel Oncelik Doldurma Yontemi

D1s yiizeyleri verilen bir bagaj i¢cine ISO ve DIN standardinda yer alan blok
geometrisinin segilen yerlesim algoritmasina gore otomatik olarak dolduran ve CAD
yazilimi i¢inde ¢aligan bir algoritma gelistirilmistir. Doldurma sirasinda bloklarin bagaj
yiizeyi ile kesismemesi ve bloklarin birbirleri igine girisim yapmamasi kisitlar1 dikkate
alinmistir. Literatiirde bloklarin bagaj icine yerlestirilmeye baslanacagi yer ve sonraki
bloklarin yerlestirme sirast ve yonleri igin farkli yerlestirme algoritmalari
gelistirilmistir. Bunlar arasinda en yaygin olani alt-sol-arka-doldurma algoritmasidir.
Alt-sol-arka-doldurma algoritmasi, blogun bagajin sol alt arka kosesinden baglatarak
sonraki eklenen her blogun ayn1 diizlemde sira ile doldurulur. Ilk katman doldurulunca

bir iist katmana gegcilir. Tiim bloklar sira ile yerlestirilerek dolum islemi tamamlanir.

Bu ¢alismada bagaj doldurma algoritmasi olarak yapilan ¢alismalara benzer olarak sag-
alt-on yerlestirme yontemi secilmistir. Sekil 3.4’te 6rnek bir bagaj boslugu icerisine sag-

alt-6n yontemine gore eklenen ilk blok goriilmektedir.

Sekil 3.4. Ornek bagaj modeli igerisine ilk eklenen blok

Bagajin i¢inin tamamen doldurulmasi icin taban vektorel dncelik doldurma (TVOD)
adinm1 verdigimiz bir yaklasim ile ¢alisma yapilmistir. Bu algoritma bloklarin oncelikle

bagaj tabaninda X vektorii yoniinde eklenmesi, ilk katman dolunca devaminda Y
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vektorii yoniinde bir blok eklenerek yeniden X vektorii yoniinde eklenmesidir. Her
katman dolunca bir {ist katmana gegcilir. Sekil 3.5’ te X ve Y yoniinde doldurulmakta
olan bloklar gosterilmistir. Bagaj tabanin doldurulduktan sonra Z vektorii yoniinde yeni
bir blok eklenerek tekrar X ve sonra Y vektorleri yoniinde bloklar eklenmeye devam

eder. Sekil 3.6’da ilk katmanin tamamen doldugu durum gosterilmistir.

Sekil 3.5. X ve Y vektorii yoniinde doldurulmakta olan bagaj

Sekil 3.6. ilk katman1 dolmus ve bir iist katmana gecilmis asama

Bu algoritma referans alinarak verilen bagaj yiizey geometrisi i¢in NX CAD yazilimi
icinde ¢alisan bir yazilim gelistirilmistir. Birgok CAD yazilimi, kullanici arayiizii ile

interaktif ¢alisma imkani vermesinin yaninda, programlama ile kullanicilarin kendi
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komutlarint gelistirebilme ve rutin yapilan islemleri programlayarak ¢alisma verimini
artirict yonde ozellikler sunmaktadirlar. Bu yazilimlardan NX yazilimi da kullanicilara
NX Open adinda API denilen arayiiz i¢inde calisarak kendi komutlarini gelistirebilme
imkan1 vermektedir. BOylece kullanicilar rutin yapilan ve uzun zaman alan CAD
islemlerini programlamak sureti ile kisa zamanda gerceklestirebilmektedirler. Bu
calismada, NX ortaminda NX Open yapist kullanilarak Visual Basic dilinde program
yazilmig ve Ornek bagaj modeli {izerinde ISO ve DIN standartlarinda bagaj hacim

hesaplamasi yapilmistir.

Doldurma sirasinda eklenen blok bagka bir blok ile kesisiyorsa eklendigi vektor
yoniinde kesismeyinceye dek hareket ettirilerek bloklarin birbirleri ile kesismesi
engellenmistir. Benzer sekilde blok geometrisinin bagaj ylizeyi ile kesisim yapmasi da
engellenmistir. Bu ¢aligmada gelistirilmis olan algoritmanin akis diyagrami Sekil 3.7°de

verilmigtir.
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CAD modeli
elde

Tlk boquekle
X vektirii ——
yoniinde blok Blok kesisimkontroli. ey prop| BI00 X yENinde
ekl Kesisimvar m ? hareket etfir.
HAYIR
HAYIR R

EVET= Blogu Y yéniinde

EVET=H yéniinde blok hareket ettir,

ke

Blok kesisim kontroli.
Kesisimvar mi 7

Viizey kesisimkontroli
Kesisim var mi ?

HAYIR

7 vektori Blok kesisim Blogu Zoninde
HAY IR Yiizey kesisim kontrolii Y=EVETH yeninde blok i i
Kesisimvar m ? ekle i

HAYIR

ALGORITHA
EVETH SONU

Kesigsimvar m ?

Sekil 3.7. Bagaj hacmi hesaplamast i¢in gelistirilen algoritmanin akis diyagrami
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4. BULGULAR VE TARTISMA

ISO ve DIN standardina gore basitlestirilmis 6rnek bagajlar iizerinde hacim hesaplamasi
yapilmustir. Sekil 4’te verilen algoritmaya goére hesaplama ig¢in i¢ ylizeyleri gercek
Olciilere yakin 6rnek sedan ve ticari bagaj modeli ele alinmistir. Bloklarin bagaj igine

yerlestirilmesi sirasinda konumu 6 farkli sekilde olabilir. Bu konumlar Sekil 4.1°de

gortlebilir.
1.vin 2 viin
"“-..
4 viin S.win

Sekil 4.1. Bloklarin farkli yonelimleri

Manuel olarak yapilan doldurma islemlerinde bloklarin birbiri ile girisim yapmasi veya
birbiri {istiine binmesi hacim hesabinin yanlis yapilmasina neden olmaktadir. Doldurma
isleminden sonra her blok i¢in yapilan girisim kontrolii operatdrlerin uzun zamanin
almaktadir. Girisim kontroliinde yapilmasi muhtemel olan yanlisliklar veya ihmaller test
islemlerinin tekrarlanmasini gerektirmektedir. Bu ¢alismada ise yanlis hesaplamanin ve
bloklarin birbiri ile girisimine izin vermemek i¢cin CAD programin sunmus oldugu
girisim kontrolii 6zelligi sayesinde bahsedilen durumun oniine gegilmistir. Sekil 4.2°de
gosterilmis olan blok girisiminde eklenmis olan blok dncelikle kesisim kontroliine tabi
tutulup kesisim olmasi halinde eklendigi vektor yoniinde 1 mm kaydirilarak tekrardan

kesisim kontrolii yapilmaktadir. Kontrol sonrasinda eger kesisim yok ise bir diger blok
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eklenmektedir. Bu sayede bagaj hacmi dogru bir sekilde hesaplanir ve operatorler igin

uzun zaman alan ihmallerin dniine gegilmis olunur.

Zo _Xc N

Kesisim bolgesi

Sekil 4.2. Girisim yapan bloklar

Bir blogun bagaj icerisine 6 farkli yonelime gore yerlestirilmesi durumlari ig¢in 6rnek
bagaj modelleri lizerinde uygulama yapilmistir. Bloklarm yerlestirilmesinde ana hedef,
dolum isleminden sonra bagaj icinde en az bosluk kalacak sekilde bloklarin

yerlestirilmesidir.

4.1. Diizlemsel Yiizeyli Sedan Ara¢ Bagaj Hacmi

Bu béliimde, gelistirilen algoritma diizlemsel sedan ara¢ bagaji i¢in ¢alistirilarak farkli
yonlerde (Sekil 4.1.) doldurma durumlari i¢in toplam kiiboid sayilart elde edilmistir. 6
farkl1 yon i¢in elde edilen doldurulmus bagaj hacim goriintiileri Sekil 4.3, Sekil 4.4. ve
Sekil 4.5°te verilmistir.
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a) 1’inci yonde doldurma b) 2’nci yonde doldurma

Sekil 4.3. Kiiboidlerin 1’inci ve 2’nci yonlere gore diizlemsel sedan ara¢ bagaji igine
yerlestirilmesi

a) 3’iincii yonde doldurma b) 4’lincii yonde doldurma

Sekil 4.4. Kiiboidlerin 3’iincii ve 4’iincii yonlere gore diizlemsel sedan ara¢ bagaji igine
yerlestirilmesi

a) 5’inci yonde doldurma b) 6’nc1 yonde doldurma

Sekil 4.5. Kiiboidlerin 5’inci ve 6’nc1 yonlere gore diizlemsel sedan arag bagaji igine
yerlestirilmesi

29



Diizlemsel ylizeyli sedan ara¢ bagaj 6rnegi i¢in yapilan ¢aligma sonucunda elde edilen
hacim degerleri karsilastirilmis olup Sekil 4.5’te gdsterilmis olan 6’1nc1 yon kiiboid i¢in
doldurulmus bagaj 6rneginde maksimum hacim degerine ulasilmis olup belirlenen

hacim degeri 540 litredir.

4.2. Ticari Ara¢ Bagaj Hacmi

Ticari ara¢ bagaj 6rnegi icin yapilan ¢alisma sonucunda elde edilen hacim degerleri
karsilastirilmis olup Sekil 4.6’da gosterilmis olan 1’inci yon kiiboid ve Sekil 4.8’de
gosterilmis olan 6’1nc1 yon kiiboid i¢in doldurulmus bagaj 6rneginde maksimum hacim
degerine ulasilmis olup belirlenen hacim degeri 561 litredir. Sekil 4.7°de 3’lincii ve

4’iincii yonler i¢in doldurulmus bagaj caligmasi ayrica verilmistir.

a) I’inci yonde doldurma b) 2’nci yonde doldurma

Sekil 4.6. Kiiboid 1’inci yon ve 2’nci yon i¢in doldurulmus ticari arag bagaj 6rnegi
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a) 3’iincii yonde doldurma b) 4’lincii yonde doldurma

Sekil 4.7. Kiiboid 3’{lincii yon ve 4’{incii yon i¢in doldurulmus ticari ara¢ bagaj 6rnegi

a) 5’inci yonde doldurma b) 6’nc1 yonde doldurma

Sekil 4.8. Kiiboid 5’inci yon ve 6’nci1 yon i¢in doldurulmus ticari ara¢ bagaj 6rnegi

4.3. Egrisel Yiizeyli Sedan Ara¢ Bagaj Hacmi

Egrisel yiizeyli sedan ara¢ bagaj Ornegi icin yapilan ¢aligma sonucunda elde edilen
hacim degerleri karsilastirilmis olup Sekil 4.11°de gosterilmis olan 5’inci yon kiiboid
icin doldurulmus bagaj 6rneginde maksimum hacim degerine ulagilmis olup belirlenen
hacim degeri 608 litredir. Diger farkli yonler icin elde edilen doldurulmus bagaj hacim

goriintiileri Sekil 4.9 ve Sekil 4.10°da verilmistir.
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a) I’inci yonde doldurma b) 2’nci yonde doldurma

Sekil 4.9. Kiiboid 1’inci yon ve 2’nci yon i¢in doldurulmus egrisel ylizeyli sedan arag
bagaj 6rnegi

a) 3’iincii yonde doldurma b) 4’ilincii yonde doldurma

Sekil 4.10. Kiiboid 3’iincii yon ve 4’ilincli yon i¢in doldurulmus egrisel yiizeyli sedan
ara¢ bagaj 6rnegi

a) 5’inci yonde doldurma b) 6’nc1 yonde doldurma

Sekil 4.11. Kiiboid 5’inci yon ve 6’nc1 yon i¢in doldurulmus egrisel yiizeyli sedan arag
bagaj 6rnegi
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4.4. Farkh Hacim Hesaplamalarin Karsilastirilmasi

Her ii¢ bagaj tasarimi i¢in olusturulan algoritma c¢alistirilmis olup elde edilen sonuglar
bagaj tasarimlaria gore kendi i¢lerinde karsilastirilarak hacim degerleri tespit edilmistir
(Cizelge 4.1). Diizlemsel yiizeyli bagaj (bkz. Sekil 3.1) ile egrisel ylizeyli bagaj (bkz.
Sekil 3.2) tasarim olarak birbirlerine ¢ok yakin olmasina ragmen her kiiboid yonleri i¢in
elde edilen hacim degerleri farkli ¢ikmistir. Bu durumun ortaya ¢ikmasinda ki ana sebep
tasarimin egriselliginden dolay1 olusan X ve Z vektorii yoniinde bos alanin artmasi ve

bloklarin bu vektorler yoniinde daha fazla yerlesim yapmasidir.

Cizelge 4.1. Kiiboid yonlerine gore bagaj hacimleri

Diizlemsel Yiizeyli Ticari Arac Baga Egrisel Yizeyli
Kiiboid Yo6nii Sedan Arag¢ Bagaj Hacmi ((l;i tre)g J Sedan Ara¢ Bagaj
Hacmi (litre) Hacmi (litre)
Yon 1 536 561 589
Yon 2 488 552 576
Yon 3 534 545 603
Yon 4 522 552 558
Yon 5 502 525 608
Yon 6 540 561 568

Bu calismada elde edilmesi hedeflenen bir diger ise hacim hesaplama siiresinin en az
seviyeye indirgemektir. Kuskusuz olusturulan algoritma ile operator tarafindan manuel
yapilan iglem siiresi ¢ok daha az siirelere indirilmistir. Algoritmanin ¢alisma siiresini
etkileyen bazi kisitlar bulunmaktadir. Bunlardan en 6nemlileri bilgisayar performansi ve
bagaj tasariminin kisitlaridir. Giiniimiiz sartlarinda ortalama bir bilgisayar performansi
ile ¢alistirilan bu algoritma ortalama 350-420 saniye civarinda siirmektedir. Bu siirenin
en Onemli pay sahibi ise kesisim kontroliidiir. Otomotiv lreticilerinin bagaj igerisinde
kullanmis olduklar1 kaplamanin sikistirilabilirlik mesafesi goz Oniine alinarak kesisim
kontrolleri bloklarin 1 mm hareketinden sonra tekrarlanmaktadir. Hareket mesafesenin

arttirtlmasi veya azaltilmasi algoritma g¢aligma siiresine etki etmektedir. Bagaj tasarimi
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icerisinde bulunabilecek araca ait farkli pargalar algoritma igerisinde daha fazla kesisim
kontrolii yapilmasina ve algoritma ¢aligsma siiresinin uzamasina neden olacaktir. Yapmis
oldugumuz ¢alismada da algoritmanin en fazla caligma siiresine sahip olan bagaj

tasarimi egrisel ylizeyli sedan arag¢ bagaj 6rnegidir.

34



5. SONUC

Arag Tlreticileri i¢in onemli bir siire¢ olan bagaj hacimlerinin belirlenmesi i¢in bu
caligmada gelistirilen bir algoritma ve bir uygulama sunulmustur. Mevcut durumda arag
tireticileri tasarim siircinde bagaj hacminin hesaplanmasi islemlerinin CAD ortaminda
manuel olarak kendi deneyimlerine gore yapmaktadirlar. Bu hesaplamanin CAD
ortaminda elle yapilmasi hatalara, eksik bagaj hacmi hesaplanmasina ve siirecin uzun
zaman almasina neden olabilmektedir. Ayrica ara¢ tasarim siirecinde siklikla bagaj
geometrileri degisebilmektedir. Bu da bagaj hacminin tekrar tekrar manuel olarak
hesaplanmasi anlamina gelmektedir. Bu durum arag¢ tasarim siirecini uzatmaktadir. Bu
caligma sonucunda gelistirilen algoritmanin, bagaj hacminin belirlenmesinde
standartlarda yer alan kurallara gére doldurulmasi arag {iireticilerine zaman ve maliyet

acisindan faydali olacaktir.

Ayni araca ait tasarimlarda yapilan bazi1 degisimlerde algoritmanin temel amaci olan en
az bosluk kalacak sekilde bagaji doldurma isleminin dogru ¢alistig1 goriilmiistiir. Sadece
bazi1 ylizeylere gercek bagaj tasarimina yakin olmasi amaciyla form verilmis ve bundan
dogan boslugu algoritmanin algilamasiyla olusan bosluklara da blok yerlestirmesi
algoritmanin faydali oldugunu kanitlamistir. Elde edilen hacim degerlerinden de bu

durum gosterilmistir.

Calismanin devaminda bagaj yiizeyleri arag¢ {ireticilerinin tasarlamis oldugu gercek
modeller olacak sekilde calisma genisletilebilir. Ayrica, 6 farkli yonelimin karisik
olarak kullanilabilecegi durum, bir global optimizasyon algoritmasi ile kodlanarak bagaj

hacmi i¢ine maksimum sayida blogun yerlestirilmesi miimkiin olabilir.
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EK 1

ImportsSystem

ImportsNXOpen

ModuleNXJournal

Sub Main (ByValargs() As String)

Dim theSession As NXOpen.Session = NXOpen.Session.GetSession ()
Dim workPart As NXOpen.Part = theSession.Parts.Work

Dim displayPart As NXOpen.Part = theSession.Parts.Display

Dim X, Y, Z As integer

X = 732
Y = -189
Z =20

Dim basePointl As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

Dim a, b, ¢ As integer

a =20
b =20
c =20

Dim basePoint3 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(a, b, c)

Dim orientationl As NXOpen.Matrix3x3 = Nothing

orientationl.Xx = 1.0
orientationl.Xy = 0.0
orientationl.Xz = 0.0
orientationl.¥x = 0.0
orientationl.Yy = 1.0
orientationl.¥z = 0.0
orientationl.Zx = 0.0
orientationl.Zy = 0.0
orientationl.Zz = 1.0

Dim partLoadStatusl As NXOpen.PartLoadStatus = Nothing

Dim componentl As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

componentl =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\son bagaj model
i\montaj.prt", "MODEL", "basit", basePoint3, orientationl, -1,
partLoadStatusl, True)

Dim component?2 As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

component2 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePointl, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)

Dim simplelInterferencell As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencell =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterferencell.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencell.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body22 As NXOpen.Body =

CType (component2.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencell.FirstBody.Value = body22

Dim componentl22 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT on_ yilizey 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim bodyl22 As NXOpen.Body =

CType (componentl22.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterferencell.SecondBody.Value = bodyl22

Dim cy As Integer

cy = 2

Dim resultll As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultll = simplelInterferencell.PerformCheck ()

Dim nXObjectll As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectll = simpleInterferencell.Commit ()

Do While (resultll = cy)

Dim pt22 As Vector3d

pt22.X = -1
pt22.Y = 0
pt22.Z = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component?2, pt22, orientationl)

Dim result22 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimplelInterference.Result = Nothing
resultll = simpleInterferencell.PerformCheck ()

Dim nXObject22 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectll = simpleInterferencell.Commit ()

Loop

simpleInterferencell.Destroy ()

Dim i, f, n As Integer

For n = 0 To 100

Dim component3 As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

For £ = 0 To 100

For i = 0 To 100

X =X - 200

Dim basePoint2 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

component3 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePoint2, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)
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Dim simplelInterferencel As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencel =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterferencel.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencel.FacelInterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim bodyl As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencel.FirstBody.Value = bodyl

Dim body2 As NXOpen.Body =

CType (component2.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencel.SecondBody.Value = body?2

Dim t As Integer

t =2

Dim resultl As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultl = simplelInterferencel.PerformCheck ()

Dim nXObjectl As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectl = simpleInterferencel.Commit ()

Do While (resultl = t)

Dim pt2 As Vector3d

pt2.X = -1
pt2.Y = 0
pt2.Z2 = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component3, pt2, orientationl)

Dim result2 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultl = simplelInterferencel.PerformCheck ()

Dim nXObject2 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject2 = simpleInterferencel.Commit ()

Loop

simpleInterferencel.Destroy ()

Dim simplelInterference2 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference2 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference2.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol

id
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simpleInterference2.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body3 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterference2.FirstBody.Value = body3

Dim component23 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT arka ylzey 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body23 As NXOpen.Body =

CType (component23.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterference2.SecondBody.Value = body23

Dim k As Integer

k =2

Dim result3 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result3 = simplelInterference2.PerformCheck ()

Dim nXObject3 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject3 = simpleInterference2.Commit ()

simpleInterference2.Destroy ()

If result3 = k Then

Dim markId2 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId2 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl As Integer = Nothing

nErrsl = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs2 As Integer = Nothing

nErrs2 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId2)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference27 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference27 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference27.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simplelInterference27.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterference27.FirstBody.Value = body3

Dim component24 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan ylzey 1 1"),

NXOpen.Assemblies.Component)
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Dim body24 As NXOpen.Body =

CType (component24.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl0"), NXOpen.Body)
simpleInterference27.SecondBody.Value = body24

Dim ka As Integer

ka = 2

Dim result37 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result37 = simplelInterference27.PerformCheck ()

Dim nXObject37 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject37 = simplelInterference27.Commit ()

simpleInterference27.Destroy ()

If result37 = kaThen

Dim markId27 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId27 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl7 As Integer = Nothing

nErrsl7 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs27 As Integer = Nothing

nErrs27 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId27)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference28 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference28 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference28.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference28.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterference28.FirstBody.Value = body3

Dim component25 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan ylzey 1 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body25 As NXOpen.Body =

CType (component25.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterference28.SecondBody.Value = body25

Dim kb As Integer

kb = 2

Dim result38 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result38 = simplelInterference28.PerformCheck ()

Dim nXObject38 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject38 = simpleInterference28.Commit ()
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simpleInterference28.Destroy ()

If result38 = kbThen

Dim markId28 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId28 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl8 As Integer = Nothing

nErrsl8 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs28 As Integer = Nothing

nErrs28 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId28)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference29 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference29 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference29.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference29.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterference29.FirstBody.Value = body3

Dim component26 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan ylizey 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body26 As NXOpen.Body =

CType (component26.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterference29.SecondBody.Value = body26

Dim kc As Integer

ke = 2

Dim result39 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result39 = simplelInterference29.PerformCheck ()

Dim nXObject39 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject39 = simplelInterference29.Commit ()

simpleInterference29.Destroy ()

If result39 = kcThen

Dim markId29 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId29 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl9 As Integer = Nothing

nErrsl9 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs29 As Integer = Nothing

nErrs29 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId29)
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ExitFor
EndIf
Dim simplelInterference59 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing
simpleInterference59 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference59.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id
simpleInterference59.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly
simpleInterference59.FirstBody.Value = body3
Dim component56 As NXOpen.Assemblies.Component =
CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan ylzey 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)
Dim body56 As NXOpen.Body =
CType (component56.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl0"), NXOpen.Body)
simpleInterference59.SecondBody.Value = body56
Dim kd As Integer
kd = 2
Dim result59 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result59 = simpleInterference59.PerformCheck ()
Dim nXObject59 As NXOpen.NXObject = Nothing
nXObject59 = simpleInterference59.Commit ()
simpleInterference59.Destroy ()
If result59 = kdThen
Dim markId59 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing
markId59 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")
Dim nErrs59 As Integer = Nothing
nErrs59 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)
Dim nErrs69 As Integer = Nothing
nErrs69 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId59)
ExitFor
EndIf
component2 = component3
Next i
X = 732
Y = 100* (£+1)-190

Dim basePoint6 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)
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component3 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePoint6, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)
Dim simplelInterference3 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference3 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference3.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference3.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body6 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterference3.FirstBody.Value = body6

Dim componentl3 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan ylzey 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body5 As NXOpen.Body =

CType (componentl3.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyll"), NXOpen.Body)
simpleInterference3.SecondBody.Value = body5

Dim m As Integer

m= 2

Dim result4 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result4 = simplelInterference3.PerformCheck ()

Dim nXObject4 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject4 = simplelInterference3.Commit ()

simpleInterference3.Destroy ()

If result4 = m Then

Dim markId3 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId3 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs3 As Integer = Nothing

nErrs3 = theSession.UpdateManager.AddToDeletelList (COMPONENT3)

Dim nErrs4 As Integer = Nothing

nErrs4 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId3)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference33 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference33 =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterference33.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference33.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body66 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterference33.FirstBody.Value = body66

Dim body55 As NXOpen.Body =

CType (componentl3.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl0"), NXOpen.Body)
simpleInterference33.SecondBody.Value = body55

Dim mt As Integer

mt = 2

Dim result44 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result44 = simpleInterference33.PerformCheck ()

Dim nXObject44 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject44 = simpleInterference33.Commit ()

simpleInterference33.Destroy ()

If result44 = mtThen

Dim markId33 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId33 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs33 As Integer = Nothing

nErrs33 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs44 As Integer = Nothing

nErrs44 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId33)

ExitFor

EndIf

component2=component3

Next f
Y = -189
X = 732

Z = 50* (n+1)

Dim basePoint7 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

Dim component7 As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

component7 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID (i)", basePoint7, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)
Dim simplelInterference4 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferenced =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterferenced.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferenced4.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body8 As NXOpen.Body =

CType (component7.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferenced.FirstBody.Value = body8

Dim componentl4 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT ust yluzey 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body9 As NXOpen.Body =

CType (componentl4.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyll"), NXOpen.Body)
simpleInterferenced4.SecondBody.Value = body9

Dim g As Integer

g =2

Dim result5 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultb = simplelInterferenced.PerformCheck ()

Dim nXObject5 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject5 = simplelInterference4.Commit ()

simpleInterferenced4.Destroy ()

If result5 = g Then

Dim markId4 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId4 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs4 As Integer = Nothing

nErrs4 = theSession.UpdateManager.AddToDeletelList (COMPONENT7)

Dim nErrs5 As Integer = Nothing

nErrs5 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId4)

ExitFor

EndIf

Next n

partLoadStatusl.Dispose ()

Dim objectsl(-1) As NXOpen.NXObject

EndSub

EndModule
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ImportsSystem

ImportsNXOpen

ModuleNXJournal

Sub Main (ByValargs() As String)

Dim theSession As NXOpen.Session = NXOpen.Session.GetSession ()
Dim workPart As NXOpen.Part = theSession.Parts.Work

Dim displayPart As NXOpen.Part = theSession.Parts.Display

Dim X, Y, Z As integer

X = 873
Y =0
Z =0

Dim basePointl As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

Dim a, b, c As integer

a=20
b =20
c =20

Dim basePoint3 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(a, b, c)

Dim orientationl As NXOpen.Matrix3x3 = Nothing

orientationl.Xx = 1.0
orientationl.Xy = 0.0
orientationl.Xz = 0.0
orientationl.¥x = 0.0
orientationl.Yy = 1.0
orientationl.¥Yz = 0.0
orientationl.Zx = 0.0
orientationl.Zy = 0.0
orientationl.Zz = 1.0

Dim partLoadStatusl As NXOpen.PartLoadStatus = Nothing

Dim componentl As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

componentl =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\ticari\ticari m
ontaj.prt", "MODEL", "basit", basePoint3, orientationl, -1, partLoadStatusl,
True)

Dim component2 As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

component2 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePointl, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)

Dim simplelInterferencell As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencell =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterferencell.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencell.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body22 As NXOpen.Body =

CType (component2.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencell.FirstBody.Value = body22

Dim componentl22 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT ticari arka 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim bodyl22 As NXOpen.Body =

CType (componentl22.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterferencell.SecondBody.Value = bodyl22

Dim cy As Integer

cy = 2

Dim resultll As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultll = simplelInterferencell.PerformCheck ()

Dim nXObjectll As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectll = simpleInterferencell.Commit ()

Do While (resultll = cy)

Dim pt22 As Vector3d

pt22.X = -1
pt22.Y = 0
pt22.Z = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component?2, pt22, orientationl)

Dim result22 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimplelInterference.Result = Nothing
resultll = simpleInterferencell.PerformCheck ()

Dim nXObject22 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectll = simpleInterferencell.Commit ()

Loop

simpleInterferencell.Destroy ()

Dim i, f, n As Integer

For n = 0 To 100

Dim component3 As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

For £ = 0 To 100

For i = 0 To 100

X =X - 200

Dim basePoint2 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

component3 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePoint2, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)
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Dim simplelInterferencel As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencel =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterferencel.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencel.FacelInterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim bodyl As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencel.FirstBody.Value = bodyl

Dim body2 As NXOpen.Body =

CType (component2.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencel.SecondBody.Value = body?2

Dim t As Integer

t =2

Dim resultl As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultl = simplelInterferencel.PerformCheck ()

Dim nXObjectl As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectl = simpleInterferencel.Commit ()

Do While (resultl = t)

Dim pt2 As Vector3d

pt2.X = -1
pt2.Y = 0
pt2.Z2 = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component3, pt2, orientationl)

Dim result2 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultl = simplelInterferencel.PerformCheck ()

Dim nXObject2 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject2 = simpleInterferencel.Commit ()

Loop

simpleInterferencel.Destroy ()

Dim simplelInterference2 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference2 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference2.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol

id
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simpleInterference2.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body3 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterference2.FirstBody.Value = body3

Dim component23 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT ticari én 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body23 As NXOpen.Body =

CType (component23.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterference2.SecondBody.Value = body23

Dim k As Integer

k =2

Dim result3 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result3 = simplelInterference2.PerformCheck ()

Dim nXObject3 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject3 = simpleInterference2.Commit ()

simpleInterference2.Destroy ()

If result3 = k Then

Dim markId2 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId2 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl As Integer = Nothing

nErrsl = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs2 As Integer = Nothing

nErrs2 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId2)

ExitFor

EndIf

component2 = component3

Next i

X = 873

Y = 100 * (£ + 1)

Dim basePoint6 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

component3 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePoint6, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)
Dim simplelInterference3 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencel3 =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterference3.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference3.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body6 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterference3.FirstBody.Value = body6

Dim componentl3 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT ticari yan 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body5 As NXOpen.Body =

CType (componentl3.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyll"), NXOpen.Body)
simpleInterference3.SecondBody.Value = body5

Dim m As Integer

m= 2

Dim result4 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result4 = simplelInterference3.PerformCheck ()

Dim nXObject4 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject4 = simplelInterference3.Commit ()

simpleInterference3.Destroy ()

If result4 = m Then

Dim markId3 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId3 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs3 As Integer = Nothing

nErrs3 = theSession.UpdateManager.AddToDeletelList (COMPONENT3)

Dim nErrs4 As Integer = Nothing

nErrs4 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId3)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterferencelll As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencelll =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterferencelll.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencelll.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterferencelll.FirstBody.Value = body6
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simpleInterferencelll.SecondBody.Value = bodyl22
Dim sy As Integer

sy = 2

Dim resultlll As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultlll = simplelInterferencelll.PerformCheck()
Dim nXObjectlll As NXOpen.NXObject = Nothing
nXObjectlll = simpleInterferencelll.Commit ()

Do While (resultlll = sy)

Dim pt222 As Vector3d

pt222.X = -1

pt222.Y 0

pt222.2 = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component3, pt222, orientationl)

Dim result222 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultlll = simplelInterferencelll.PerformCheck()

Dim nXObject222 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectlll = simpleInterferencelll.Commit ()

Loop

simpleInterferencelll.Destroy ()

component2=component3

Next f
Y =20
X = 873

Z = 50* (n+1)

Dim basePoint7 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

Dim component7 As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

component7 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID (i)", basePoint7, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)
Dim simplelInterference4 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferenced =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterferenced.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferenced4.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body8 As NXOpen.Body =

CType (component?.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)

simpleInterferenced.FirstBody.Value = body8
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Dim componentl4 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT ticari iist 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body9 As NXOpen.Body =

CType (componentl4.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterferenced.SecondBody.Value = body9

Dim g As Integer

g =2

Dim result5 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result5 = simplelInterferenced.PerformCheck ()

Dim nXObject5 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject5 = simpleInterference4.Commit ()

simpleInterferenced4.Destroy ()

If result5 = g Then

Dim markId4 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId4 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs4 As Integer = Nothing

nErrs4 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT7)

Dim nErrs5 As Integer = Nothing

nErrs5 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId4)

ExitFor

EndIf

Dim simpleInterferencellll As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencellll =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterferencellll.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencellll.FaceInterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterferencellll.FirstBody.Value = body8
simpleInterferencellll.SecondBody.Value = bodyl22

Dim py As Integer

py = 2

Dim resultllll As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultllll = simplelInterferencellll.PerformCheck()

Dim nXObjectllll As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectllll = simpleInterferencellll.Commit ()

Do While (resultllll = py)

Dim pt2222 As Vector3d
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pt2222.X = -1
pt2222.Y = 0
pt2222.72 = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component7, pt2222, orientationl)
Dim result2222 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultllll = simplelInterferencellll.PerformCheck()

Dim nXObject2222 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectllll = simpleInterferencellll.Commit ()

Loop

simpleInterferencellll.Destroy ()

component2=component?

Next n

partLoadStatusl.Dispose ()

Dim objectsl(-1) As NXOpen.NXObject

EndSub

EndModule
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ImportsSystem

ImportsNXOpen

ModuleNXJournal

Sub Main (ByValargs () As String)

Dim theSession As NXOpen.Session = NXOpen.Session.GetSession ()
Dim workPart As NXOpen.Part = theSession.Parts.Work

Dim displayPart As NXOpen.Part = theSession.Parts.Display

Dim X, Y, Z As Integer

X = 782
Y = =222
Z =0

Dim basePointl As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

Dim a, b, c As Integer

a=20
b =20
c =20

Dim basePoint3 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(a, b, c)

Dim orientationl As NXOpen.Matrix3x3 = Nothing

orientationl.Xx = 1.0
orientationl.Xy = 0.0
orientationl.Xz = 0.0
orientationl.¥x = 0.0
orientationl.Yy = 1.0
orientationl.¥Yz = 0.0
orientationl.Zx = 0.0
orientationl.Zy = 0.0
orientationl.Zz = 1.0

Dim partLoadStatusl As NXOpen.PartLoadStatus = Nothing

Dim componentl As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

componentl =
workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\son bagaj modeli\montaj edri.prt",
"MODEL", "basit", basePoint3, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)

Dim component2 As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

component2 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePointl, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)

Dim simplelInterferencell As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencell =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterferencell.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencell.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body22 As NXOpen.Body =

CType (component2.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencell.FirstBody.Value = body22

Dim componentl22 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT on yiizey edri 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim bodyl22 As NXOpen.Body =

CType (componentl22.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl0"), NXOpen.Body)
simpleInterferencell.SecondBody.Value = bodyl22

Dim cy As Integer

cy = 2

Dim resultll As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultll = simplelInterferencell.PerformCheck ()

Dim nXObjectll As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectll = simpleInterferencell.Commit ()

Do While (resultll = cy)

Dim pt22 As Vector3d

pt22.X = -1
pt22.Y = 0
pt22.Z = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component?2, pt22, orientationl)
Dim result22 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimplelInterference.Result = Nothing
resultll = simpleInterferencell.PerformCheck ()

Dim nXObject22 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectll = simpleInterferencell.Commit ()

Loop

simpleInterferencell.Destroy ()

Dim i, f, n, u As Integer

Dim sayac As Integer

sayac = 0

For n = 0 To 100

Dim component3 As NXOpen.Assemblies.Component = Nothing

For £ = 0 To 100

For 1 = 0 To 100

X = X - 200 - sayac

Dim basePoint2 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)
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component3 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePoint2, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)

Dim simplelInterferencel As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencel =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterferencel.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencel.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim bodyl As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencel.FirstBody.Value = bodyl

Dim body2 As NXOpen.Body =

CType (component2.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simplelInterferencel.SecondBody.Value = body2

Dim t As Integer

t =2

Dim resultl As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultl = simplelInterferencel.PerformCheck ()

Dim nXObjectl As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectl = simpleInterferencel.Commit ()

Do While (resultl = t)

Dim pt2 As Vector3d

pt2.X = -1
pt2.Y = 0
pt2.Z2 = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component3, pt2, orientationl)

Dim result2 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultl = simplelInterferencel.PerformCheck ()

Dim nXObject2 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject2 = simplelInterferencel.Commit ()

Loop

simpleInterferencel.Destroy ()

Dim simpleInterferencel90 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferencel90 =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterferencel90.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferencel90.FacelInterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim bodyl90 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencel90.FirstBody.Value = bodyl90

Dim body290 As NXOpen.Body =

CType (component2.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferencel90.SecondBody.Value = body290

Dim tg As Integer

tg = 0

Dim resultl90 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultl90 = simplelInterferencel90.PerformCheck ()

Dim nXObjectl90 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObjectl90 = simpleInterferencel90.Commit ()

Do While (resultl90 = tgqg)

Dim pt290 As Vector3d

pt290.X =1

pt290.Y = 0

pt290.2 = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component3, pt290, orientationl)

Dim result290 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
resultl90 = simplelInterferencel90.PerformCheck ()

Dim nXObject290 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject290 = simpleInterferencel90.Commit ()

Loop

simpleInterferencel90.Destroy ()

Dim simplelInterference2 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference2 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference2.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference2.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body3 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)

simplelInterference2.FirstBody.Value = body3
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Dim component23 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT arka ylzey 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body23 As NXOpen.Body =

CType (component23.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterference2.SecondBody.Value = body23

Dim k As Integer

k =2

Dim result3 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result3 = simplelInterference2.PerformCheck ()

Dim nXObject3 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject3 = simpleInterference2.Commit ()

simpleInterference2.Destroy ()

If result3 = k Then

Dim markId2 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId2 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl As Integer = Nothing

nErrsl = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs2 As Integer = Nothing

nErrs2 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId2)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference27 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference27 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference277.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference27.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterference27.FirstBody.Value = body3

Dim component24 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan ylizey edri 1 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body24 As NXOpen.Body =

CType (component24.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl4"), NXOpen.Body)
simpleInterference27.SecondBody.Value = body24

Dim ka As Integer

ka = 2

Dim result37 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
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result37 = simplelInterference27.PerformCheck ()

Dim nXObject37 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject37 = simplelInterference27.Commit ()

simpleInterference277.Destroy ()

If result37 = kaThen

Dim markId27 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId27 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl7 As Integer = Nothing

nErrsl7 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs27 As Integer = Nothing

nErrs27 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId27)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference28 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference28 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference28.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference28.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterference28.FirstBody.Value = body3

Dim component25 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan ylizey edri 1 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body25 As NXOpen.Body =

CType (component25.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl6"), NXOpen.Body)
simpleInterference28.SecondBody.Value = body25

Dim kb As Integer

kb = 2

Dim result38 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result38 = simplelInterference28.PerformCheck ()

Dim nXObject38 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject38 = simpleInterference28.Commit ()

simpleInterference28.Destroy ()

If result38 = kbThen

Dim markId28 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId28 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl8 As Integer = Nothing
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nErrsl8 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs28 As Integer = Nothing

nErrs28 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId28)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference29 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference29 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference29.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterference29.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterference29.FirstBody.Value = body3

Dim component26 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan yluzey edgri 2 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body26 As NXOpen.Body =

CType (component26.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body23"), NXOpen.Body)
simpleInterference29.SecondBody.Value = body26

Dim kc As Integer

ke = 2

Dim result39 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result39 = simplelInterference29.PerformCheck ()

Dim nXObject39 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject39 = simplelInterference29.Commit ()

simpleInterference29.Destroy ()

If result39 = kcThen

Dim markId29 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId29 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrsl9 As Integer = Nothing

nErrsl9 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs29 As Integer = Nothing

nErrs29 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId29)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference59 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferenceb9 =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterference59.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferenceb59.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

simpleInterference59.FirstBody.Value = body3

Dim component56 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan ylizey egri 2 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body56 As NXOpen.Body =

CType (component56.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body25"), NXOpen.Body)
simpleInterference59.SecondBody.Value = body56

Dim kd As Integer

kd = 2

Dim result59 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result59 = simplelInterference59.PerformCheck ()

Dim nXObject59 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject59 = simpleInterference59.Commit ()

simpleInterference59.Destroy ()

If result59 = kdThen

Dim markId59 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId59 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs59 As Integer = Nothing

nErrs59 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs69 As Integer = Nothing

nErrs69 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId59)

ExitFor

EndIf

component2 = component3

sayac = 0

Next i

X = 782

Y = 100 * (£ + 1) - 222

Dim basePoint6 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

component3 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePoint6, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)
Dim simplelInterference39 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference39 =

workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
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simpleInterference39.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simplelInterference39.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body69 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterference39.FirstBody.Value = body69

Dim componentl39 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT on yiizey edri 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body59 As NXOpen.Body =

CType (componentl139.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl0"), NXOpen.Body)
simpleInterference39.SecondBody.Value = body59

Dim mg As Integer

mg = 0

Dim result49 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result49 = simplelInterference39.PerformCheck ()

Dim nXObject49 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject49 = simplelInterference39.Commit ()

Do While (result49 = mqg)

Dim pt29 As Vector3d

pt29.X =1
pt29.Y = 0
pt29.72 = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component3, pt29, orientationl)

Dim result499 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result49 = simplelInterference39.PerformCheck ()

Dim nXObject499 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject499 = simpleInterference39.Commit ()

Loop

simpleInterference39.Destroy ()

Dim p As Integer

For p=0 to 1000

Dim simplelInterference489 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference489 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference489.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol

id
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simpleInterferenced489.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body88 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterferenced489.FirstBody.Value = body88

Dim componentl48 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT ust ylizey edri 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body98 As NXOpen.Body =

CType (componentl148.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl6"), NXOpen.Body)
simpleInterference489.SecondBody.Value = body98

Dim gf As Integer

gf = 2

Dim result598 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result598 = simplelInterferenced89.PerformCheck ()

Dim nXObject598 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject598 = simpleInterference489.Commit ()

If result598 = gfThen

Dim pt232 As Vector3d

pt232.X -1

pt232.Y = 0

pt232.2 =0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component3, pt232, orientationl)

Dim result232 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result598 = simplelInterference489.PerformCheck ()

Dim nXObject232 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject232 = simplelInterference489.Commit ()

Else

ExitFor

EndIf

sayac = sayac + 1

simpleInterference489.Destroy ()

next p

Dim simpleInterference3 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference3 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference3.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol

id
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simpleInterference3.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body6 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)
simpleInterference3.FirstBody.Value = body6

Dim componentl3 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT yan yluzey egri 2 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body5 As NXOpen.Body =

CType (componentl3.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body27"), NXOpen.Body)
simpleInterference3.SecondBody.Value = body5

Dim m As Integer

m = 2

Dim result4 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result4 = simplelInterference3.PerformCheck ()

Dim nXObject4 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject4 = simpleInterference3.Commit ()

simpleInterference3.Destroy ()

If result4 = m Then

Dim markId3 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId3 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs3 As Integer = Nothing

nErrs3 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs4 As Integer = Nothing

nErrs4 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId3)

ExitFor

EndIf

Dim simplelInterference33 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference33 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference33.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simplelInterference33.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body66 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)

simpleInterference33.FirstBody.Value = body66
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Dim body55 As NXOpen.Body =

CType (componentl3.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body25"), NXOpen.Body)
simpleInterference33.SecondBody.Value = body55

Dim mt As Integer

mt = 2

Dim result44 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result44 = simplelInterference33.PerformCheck ()

Dim nXObject44 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject44 = simplelInterference33.Commit ()

simpleInterference33.Destroy ()

If result44 = mtThen

Dim markId33 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId33 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs33 As Integer = Nothing

nErrs33 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)

Dim nErrs44 As Integer = Nothing

nErrs44 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId33)

ExitFor

EndIf

component2 = component3

Next £

Y = =222

X = 782

Z =50 * (n+ 1)

Dim basePoint7 As NXOpen.Point3d = New NXOpen.Point3d(X, Y, Z)

component3 =

workPart.ComponentAssembly.AddComponent ("C:\Users\Acer\Desktop\NX\cuboid.prt",
"MODEL", "CUBOID", basePoint7, orientationl, -1, partLoadStatusl, True)
For u=0 to 1000

Dim simpleInterference490 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterference490 =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterference490.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferenced490.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body89 As NXOpen.Body =

CType (component2.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)

simpleInterference490.FirstBody.Value = body89
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Dim componentl49 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT ist ylizey edri 2 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body99 As NXOpen.Body =

CType (componentl149.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Bodyl6"), NXOpen.Body)
simpleInterference490.SecondBody.Value = body99

Dim gt As Integer

gt = 2

Dim result599 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result599 = simplelInterference490.PerformCheck ()

Dim nXObject599 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject599 = simplelInterference490.Commit ()

If result599 = gtThen

Dim pt231 As Vector3d

pt231.X = -1
pt231.Y = 0
pt231.2 = 0

workPart.ComponentAssembly.MoveComponent (component3, pt231, orientationl)

Dim result231 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing
result599 = simplelInterference490.PerformCheck ()

Dim nXObject231 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject231 = simplelInterference490.Commit ()

Else

ExitFor

EndIf

sayac = sayac + 1

simpleInterference490.Destroy ()

next u

Dim simplelInterference4 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference =
Nothing

simpleInterferenced =
workPart.AnalysisManager.CreateSimpleInterferenceObject ()
simpleInterferenced.InterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.InterferenceMethod.InterferenceSol
id

simpleInterferenced4.FacelnterferenceType =
NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.FacelnterferenceMethod.FirstPairOn
ly

Dim body8 As NXOpen.Body =

CType (component3.FindObject ("PROTO#.Bodies |EXTRUDE (2) "), NXOpen.Body)

simpleInterferenced.FirstBody.Value = body8
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Dim componentl4 As NXOpen.Assemblies.Component =

CType (componentl.FindObject ("COMPONENT {ist sinir 1"),
NXOpen.Assemblies.Component)

Dim body9 As NXOpen.Body =

CType (componentl4.FindObject ("PARTIAL PROTO#.Bodies|Body9"), NXOpen.Body)
simpleInterferenced.SecondBody.Value = body9

Dim g As Integer
g =2

Dim result5 As NXOpen.GeometricAnalysis.SimpleInterference.Result = Nothing

result5 = simplelInterferenced.PerformCheck ()

Dim nXObject5 As NXOpen.NXObject = Nothing

nXObject5 = simpleInterference4.Commit ()
simpleInterferenced4.Destroy ()

If result5 = g Then

Dim markId4 As NXOpen.Session.UndoMarkId = Nothing

markId4 = theSession.SetUndoMark (NXOpen.Session.MarkVisibility.Invisible,
"Delete")

Dim nErrs4 As Integer = Nothing

nErrs4 = theSession.UpdateManager.AddToDeleteList (COMPONENT3)
Dim nErrs5 As Integer = Nothing

nErrs5 = theSession.UpdateManager.DoUpdate (markId4)

ExitFor

EndIf

component2 = component3

Next n

partLoadStatusl.Dispose ()

Dim objectsl (-1) As NXOpen.NXObject

EndSub

EndModule
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