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exporting a CAD model

using the constraint navigator

anchored assemblies

adding a motor

adjusting the joints

using CAD associativity

simulation control

SolidEdge

VisualNastran
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논문제

한글

애 활 한 보행훈련 시스템 연

문

본 저 한 저 물에 하여 다 과 같 조건 아래 -

조 학 가 저 물 할 수 록 허락하고 동 합니다.

다- -

저 물 축 및 터넷 포함한 정보통신망에 공개 한 저 물1. DB

복제 기억 치에 저 전 등 허락함, , .

적 하여 필 한 범 내에 편집과 형식상 변경 허락2.

함 다만 저 물 내 변경 금 함. , .

배포 전 저 물 적 적 한 복제 저 전 등 금3. , ,ㆍ

함.

4. 저 물에 한 기간 년 로 하고 기간종료 개월 내에 별5 , 3

사 시가 없 경 에는 저 물 기간 계 연 함.

해당 저 물 저 타 에게 양 하거나 출판 허락 하 경5.

에는 개월 내에 학에 통보함1 .

조 학 는 저 물 허락 후 해당 저 물로 하여 발생하는6.

타 에 한 침해에 하여 체 법적 책 않 .

학 협정기 에 저 물 제공 및 터넷 등 정보통신망7.

한 저 물 전 출력 허락함.ㆍ

동 여 동 반: ( O ) ( )
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저 김한: ( )

조 학 총 하
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