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虚拟现实技术在食品工厂机械与设备教学中的应用
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摘要!为提高学生对食品机械结构和原理的认识和理解"以

高校食品工厂机械与设备课程面向专业及教学大纲为出发

点"摒弃传统课堂大满贯式教学模式"提出将虚拟现实技术

应用于食品工厂机械与设备教学当中"设计虚拟拆装软件"

让学生更直观地理解食品机械的工作原理"更清晰地掌握食

品机械的机械结构提升课堂教学效果#

关键词!虚拟现实$虚拟拆装$食品机械$交互式教学
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工程认证背景下食品工厂机械与设备课
程教学的不足

!!

根据国务院发布的3国家中长期科学与技术发展规划纲

要!

&$$%

"

&$&$

#4%近年来全国高校食品科学与工程专业作

为一级学科开展了-食品科学与工程认证.%配合工程能力培

养要求%将食品工厂机械与设备课程列入工程基础类课程%

其课程内容主要包括"物料输送机械设备$原料预处理机械

设备$混合+乳化+均质机械设备$热处理与杀菌机械设备$浓

缩机械设备$干燥机械设备$包装机械设备$速冻机械设

备等&

食品工厂机械与设备课程的培养目标是"使学生掌握常

用食品机械设备的结构+性能+工作原理及其在食品行业中

的应用!工艺参数等#等%以及有关食品工厂机械与设备的基

础理论+基本知识和基本技能&

现有的食品工厂机械与设备课程的教学特点大多是以

课堂教学为主%部分有条件的辅以实践教学%并以课程设计

为补充&由于该课程涉及的设备种类较多%囿于设备采购经

费与教学场地的不足%绝大多数学校该课程的课堂教学只能

采用讲授形式%主要依赖于教师的讲解%同时辅以多媒体和

视频等教学方式来加强学生对教学内容的理解&但是%食品

机械一般结构比较复杂%在教学过程中%仅通过老师的讲解

和观看视频%学生难以真正看到食品机械的具体结构%从而

无法理解食品机械的工作原理%导致学生学习兴趣下降+不

爱听+不想学%而食品工厂机械与设备课程的内容较多%最终

导致学生彻底学不会的恶性循环)

"S&

*

&

虚拟现实技术是基于计算机技术%在虚拟环境中%针对

具体的应用创建虚拟场景%进行三维动态视景和行为仿真%

能真实地仿真实际工作场景%具有良好的沉浸性和交互体

验&将虚拟现实技术应用到食品机械的教学中)

!S'

*

%以食品

破碎机为实例%通过虚拟现实仿真平台
c?3D

9

!T

开发虚拟拆

装软件%在虚拟环境中对破碎机进行拆卸仿真)

%S(

*

%让学生

进行拆卸仿真操作%将破碎机的机械结构真实+完整地呈现

在学生面前%达到真正理解机械结构的目的$同时%通过设计

破碎机运行仿真动画%结合粒子系统%逼真地模拟食品在破

碎机中的破碎过程%让学生理解食品机械的工作原理%从而

达到激发学生学习兴趣+提高交互式教学效果的目的&

.$"
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虚拟现实技术辅助食品机械教学的主要
功能

&;"

!

将平面的装配图快速转换成三维图&认知设备整体

结构

!!

零 部 件 的 三 维 建 模 通 过 主 流 的 三 维 建 模 软 件

VA43=WA5̂N

来创建%基于零部件的二维
X-T

图纸%可以快速

地创建三维模型%基于装配关系得到破碎机的装配体三维模

型&

VA43=WA5̂N

创建的装配体模型不能直接导入
c?3D

9

!T

%

需要进行格式转换&本案例选择了对计算机运行能力要求

不高的
!T126

做格式转换%先将
VA43=WA5̂N

中的模型导出

为
i]V

格式%再将
i]V

格式模型导入
!T126

&同时%在

!T126

中对模型进行渲染%提高其真实度%然后将装配体模

型以
Y+Z

格式导出%得到
c?3D

9

!T

支持的
Y+Z

格式文件&

以食品破碎机为例%其装配体模型可以让学生对其整体

外观+机械机构有大致的认识和了解&

&;&

!

利用虚拟拆装功能快速认知装配关系

将设备如破碎机的装配体模型导入
c?3D

9

!T

%通过在虚

拟现实平台
c?3D

9

!T

中进行虚拟拆装功能设计%实现对破碎

机的虚拟拆装&

虚拟拆装功能可以实现在虚拟环境中%按照破碎机零部

件之间的转配关系%对破碎机进行拆卸和装配仿真%从而快

速地认识破碎机的机械结构%熟悉破碎机的装配关系$在虚

拟环境中%拆卸和装配操作简单+快速+真实程度高%同时可

以重复进行拆装操作%且不用考虑安全问题%从而能让学生

快速地了解破碎机的装配关系和详细机械结构&

&;!

!

促进学生对设备工作原理的高效理解

&;!;"

!

利用虚拟现实的动画功能实现对工作原理的三维演

示
!

在
!T126

软件中%导入破碎机三维模型&结合破碎机

的实际运行运动属性!如零部件旋转等#%在
!T126

的动画

系统中%通过设置部件的运动属性和关键帧参数%既可以创

建破碎机的仿真运动动画%模拟破碎机的实际效果&

动画创建完成后%为便于观察运动部件的运动效果%可

以将破碎机的壳体部件设置为透明%便于观察机器内部零部

件的运动效果%破碎机的工作原理可以更直观地展现&

&;!;&

!

虚拟现实的粒子系统模拟设备工作效果
!

虚拟现实

平台
c?3D

9

!T

的粒子系统功能强大%将破碎机的三维模型导

入
c?3D

9

!T

后%在破碎机的加料孔处添加一个粒子发射器%

对粒子产生的初始参数!持续时间+初始速度+大小+运动方

向+生命周期等#进行设置%并对粒子进行纹理贴图渲染%让

粒子的效果与被破碎物品更贴近%从而达到模拟食品破碎和

再破碎机中运动的过程&

粒子系统的创建%在仿真过程中可以逼真地模拟食品破

碎工艺的完整过程%让学生对食品破碎加工的过程一目了

然%极大提升了学生的学习兴趣&

!

!

虚拟现实教学软件实现过程及关键技术
!;"

!

虚拟现实教学软件实现的技术方案

虚拟现实是基于计算机硬件和程序开发软件相结合%生

成一种虚拟环境%模拟现实情境的技术&根据虚拟现实的场

景需要%可以选择相应的硬件设备结合程序软件进行虚拟现

实仿真%如数据手套+三维显示系统+立体眼镜+三维扫描仪

等&但是%结合硬件实现虚拟现实的技术难度大+成本高企&

在当前的教学条件下%采用鼠标和键盘对虚拟现实软件进行

操作%实现虚拟现实仿真的方法成本低+效果能满足教学的

需求&

当前利用虚拟现实技术进行虚拟现实软件开发的方式

主要有
&

种%一种是从软件底层设计出发%采用
*2O2!T

+

@P[I

+

@35DAA4N

程序语言开发虚拟现实软件%该方法可以实

现三维建模和纹理渲染%且对虚拟对象的控制和操作方便%

交互功能强大%有利于提高用户操作的交互性和沉浸性体

验&但该方法软件架构复杂%开发难度大%且对模型渲染效

果支持不足+渲染质量低%从而限制了该方法的应用$另一种

是基于
c?3D

9

!T

+

@PH

+

XcIR!T

等虚拟现实开发软件平台%

结合
Xdd

+

X

(

+

*V

等开发语言进行虚拟现实软件开发&该

方法中虚拟建模与软件开发相互分离%三维建模主要用专业

的建模软件如
VA43=WA5̂N

+

H5A/

+

X-T

等%再采用
!T126

+

[-\-

等三维模型渲染软件对模型进行渲染处理后再导入

虚拟现实开发平台&该方法基于成熟的虚拟现实平台进行

开发%难度较低+虚拟现实效果逼真+功能强大%已成为一种

成熟的虚拟现实开发方案%本案例就采用了这种方案&

!;&

!

虚拟现实教学软件实现的关键技术

利用
VA43=WA5̂N

对破碎机进行三维建模&

VA43=WA5̂N

进行装配建模是自上而下地生成新的零部件%利用已有的基

准零部件%按照前后两个零部件之间的约束关系进行装配%

得到破碎机最后的装配体三维模型&零部件建模过程中%采

用基于特征+参数化的建模功能%通过拉伸+选择+抽壳+阵列

等一系列操作得到零部件模型&同时%在装配体建模环境

中%可以方便地对零部件的三维模型进行修改%建模效率高&

将破碎机的三维模型文件以
i]V

格式导出后%再导入到

!T126

中&为便于模型管理%按照模型的装配关系%对模型

进行打组%得到层级分明的模型关系&为提高模型的真实程

度%对模型进行纹理贴图渲染%在
!T126

中添加材质球%在

材质球上添加纹理图片%同时对材质球的颜色+漫反射+光泽

度+透明度等参数进行设置%让模型的材质更贴近真实状态&

同时%在
!T126

设计破碎机的仿真运动动画%利用
!T126

的动画模块设计破碎机的齿轮旋转仿真动画&模型渲染和

动画制作完成后%将模型以
;Y+Z

格式文件导出%在导出设置

中勾选-媒体.中的选项&

!T126

中的模型渲染效果见图
"

&

图
"

!

!T126

中的渲染效果

Y3

7

85<"

!
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'$"
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!!

将
;Y+Z

文件导入
c?3D

9

!T

之后%可以将模型预制体直

接拖入层次面板或者场景视图即可添加模型到场景中%通过

-

R52?NMA51

.组件更改模型在场景中的位置和角度%同时配

合更改主摄像机的位置和角度%将模型正好显示在摄像机视

野内合适位置&在层次面板中%除了装配体模型之外%还有

界面
ci

层级+场景灯光等其他对象%在层次面板中%通过

-

X5<2D<0I3

7

LD

.添加场景灯光%调整灯光位置和角度%让装配

体模型每个方向都有良好的视觉效果&模型导入
c?3D

9

!T

后的操作界面见图
&

&

图
&

!

c?3D

9

!T

中操作界面

Y3

7

85<&

!

C

E

<52D3A?i?D<5M2><3?c?3D

9

!T

!!

基于
c?3D

9

!T

虚拟现实平台%对软件的拆装功能进行设

计&通过
*V

+

X

(

V>53

E

脚本程序%在
Y36<=c

E

=2D<

函数中调

用移动和旋转方法%实现在虚拟场景中的漫游&通过射线检

方法和移动!

[AO<DA

#函数的调用%实现通过鼠标点拆卸和

装配功能&通过画布!

X2?O2N

#功能%对软件的交互界面进行

设计"添加按键!

+8DDA?

#%给按键添加侦听事件%挂载脚本%

实现按键的功能&脚本程序编写完成后%可直接将脚本挂载

到相应的使用对象上%即可实现功能&程序设计完成后%通

过操作鼠标和键盘%可在场景中自主漫游%对仿真场景进行

多角度的观察+视角缩放$可对破碎机模型进行分解操作+可

实现按设定顺序进行装配动作%通过鼠标和按钮点击选择部

件%设置拆卸或装配步数%对零部件进行交互仿真操作&

c0

?3D

9

!T

开发完的运行效果见图
!

&

图
!

!

c?3D

9

!T

开发完后的运行效果

Y3

7

85<!

!

P8??3?

7

<MM<>DK3DL=<N3

7

?M3?3NL<=J

9

c?3D

9

!T

!!

c?3D

9

!T

是一个跨平台发布的虚拟现实开发引擎%其特

点是具有强大的跨平台发布运行能力&

c?3D

9

!T

基于
W3?0

=AKN

和
[2>

开发的软件产品%可发布到
-?=5A3=

+

iCN

+

W3?0

=AKN

+

W33

等平台上运行%此外借助
c?3D

9

W<JH42

9

<5

可以

将其发布为网页程序%在计算机上安 装
i/

浏 览 器 的

c?3D

9

!TK<J

E

42

9

<5

播放插件后%就能够在
i/

浏览器实现对

破碎机模型的虚拟拆装仿真操作&此外%发布的操作过程简

便%打开
Y34<

菜单并选择
J834=3?

7

N<DD3?

7

命令%选择相应的

发布运行平台便可进行发布&

c?3D

9

!T

过程发布设置界面

见图
.

&

图
.

!

c?3D

9

!T

过程发布设置界面

Y3

7

85<.

!

i?D<5M2><AMc?3D

9

!T

E

5A><=85<

E

8J43NL3?

7

N<DD3?

7

.

!

结语
通过食品机械虚拟拆装系软件的设计与开发%探索并验

证了应用虚拟现实软件
c?3D

9

!T

结合
!T126

与
VA43=WA5̂N

软件开发食品机械虚拟拆装教学软件的技术路线与实施方

法&在食品工厂机械与设备这门课程的教学中%将虚拟现实

技术应用于其中%可以克服传统教学方式的缺陷%便于学生

更透彻地理解教学内容%理解食品机械的结构和运行原理%

提高学习兴趣%提升食品工厂机械与设备这门传统课程的课

堂教学效果&
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