Solidworks
Motion

SOLIDWORKS PREMIUM
.




Et Meca3D alorseee

o Tres simple.
o Rapide a utiliser.

o Bug souvent.

o Ne permet pas d'utiliser toufes les
contraintes de SW.

o Assez imité.




Solidworks Motion

o A premiere vue il est plus complexe.
o En fait seulement moins intuitif.

o Beaucoup plus complet.

o Utilise pleinement Solidworks
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Modele
simpliste...




Le but:

o Découvrir les liaisons « avancées » ou
(« mecaniques .

o Animer un systeme.
o Imposer un effort.
o Récupeérer des résultats.

o (Déterminer un moteur adéquat pour
entrainer le mecanisme...)




Créer une nouvelle etude

o Vérifier que Solidworks Motion est bien

actif.
o Cliquez sur I'icone suivante de facona 2, |
. Vd etude de
ouvrir une nouvelle etude. mouvenent

o Le « Motion Manager » vient d’apparaitre
sous I'arbre de création.

# @@ @3NResHE

]| G G 0y~

o Icones essentielles!




Créer un Moteur

o Cliquez sur l'icdne ‘ &

o Parameétrez le moteur de la facon suivante:
T —

¥ R

Composant/Direction A
@ Face<1>@Screw_rod-1

Face<1>@Screw_rod-1
2 |

Vitesse constante

Cliquez sur le diagramme pour I'agrandir




Type d’étude

o Sélectionnez « Analyse de mouvement »
(simulation la plus réaliste)

Analyse de mouvement *|ﬂ|ﬁ‘iﬂ' T U
Etude de mouvement1 |




Appliquer la gravité

o Cliquez sur lI'icdne suivante @

Vérifiez ces parametres




Créer une force

o Créez une force pour simuler le poids de
la voiture

o Cliquez sur l'icdne suivante R

’ o Paramétrez celle-ci comme

indiqué

Références de chargement:




Simuler

o Modifiez la duree de la simulation a 8s en
faisant glisser la cle de fin.

1x =% i

- Al - A o demonener: =] 58 1 b 8
TN o o A b o TERLY

+ : : - E.@ Car_Jack (Default<Display State

@ Orientation et vues de camér

@ Moteur circulairel
L. Gravité
R Forcel

% (-) SprocketLink3<1> (Defau
-8 () SprocketLinkd <1 (Defau
-8 (-) Link<1> (Default<<Defau
T (1 Linke Dy Mefanite « Nefan

0= corEA@ TSN E e

ls :

(-) SprocketLink3<1> (Defau
Sprocketlinkd <1> (Defau
Link<1> (Default<<Defauy

(-] Link=2> (Default<<Defay

o Cliquezsurl'icone suivante g4




Resultats _ Reutas 7]

o K
. e ~ Résultat A
o Cliquez surl’icone Forees 5
suivante pour obtenir les [Coupe moter S
résultats 1 el o
]| o
, . : | |
o On desire obtenir le g‘
Tracé des résultats A
COUpIe mOfeur en (@) Créer un nouveau graphe
foanion dU Temps. | Ajouter & un graphe existant: T|
Tracer les résultats en fonction de:
, ~ [Durée ]
o Poramefrez IO fenefre de [] Créer un nouveau capteur de données de mouvement
réSUITGTS Oinsi: Valeur : données non disponibles
Options A
Afficher en tant que vecteur dans la fenétre graphique




On obtient cecil:

8920




On désire obtenir la puissance
necessaire...

: . ’ =
o Cliquez a nouveaqu sur resultats = |

& R

o Paramétrez la fenétre de " &

[Qté de mvt/Energie/Puissance v]

résultats ainsi: y | |mmmieems g

[ -
o Cela nous permetfra de faire le 2| |

|
paralléle entre couple et - |

Trace d scultat

puissance. e

(@) Ajouter 3 un graphe existant:

[Graphe1 *]

Tracer les résultats en fonckion de:

|Durée - |

Créer un nouveau capteur de données de mouvemant

Valeur : données non disponibles

Afficher en tant que vecteur dans la fenétre graphique




Retrouver ses resultats

o On retrouve I'ensemble des resultats en
bas du Motion Manager

E| Results

[deedemmvmmt "” B B :

v[E% g

- % (-] Sprocketlinkd <1 (Defau
% (1) Link<1> (Default< <Defau
-8 () Link<2> (Default< <Defau

0 sec ? sec

P

% (-] Side_1_support<1= ([
- % [-) Side 1_support<2> (C

i
X

Editer la fonction
Effacer/suppr

-8 () Sprocketlinkl <1> (D
- () Sprocketlink2<1> (D

Montrer le graphe

% () Link<3> (Default<<D
% () Link<4> (Default<<D
% () Support<l> (Default=
- % () Screw_rod<1> (Defau

=
Ex Graphel<Couple motes

la

Supprimer

Rassermbler
Montrer/Cacher les objets de I'arbre...

Personnaliser le menu

L




On obtient cecli

o Soit au maximum 187 W.

187 — 8920

\




Determinons une course

, .
o Paramétrezla fenétre L x

résultats de la maniere |

. . - [Dépﬂacementfh‘itesse,fm:céléraﬁc
S UI VO n Te . » [Dé;ﬂacement linaire

o On obﬁem‘:/ (Anphtude

@ Face<1>@Base-1
Graphel / =] Aréte<1>@5upport-1

/

B A % |

Tracé des résultats

(@ Créer un nouveau graphe

253 +

el (mm)

Ajouter & un graphe existant:

£

219 +

Tracer les résultats en fonction de:
[Durée -

Déplacement linéair

[] Créer un nouveau capteur de
données de mouvement

148 Valeur : données non disponibles

i i i i i i i i i
0.00 1.70 3.40 510 5.80 8.50 10.20 11.80 13.60 15.30 17.00
Durée (zec)

| Options




Modifier I'axe des abscisses

o On désire obtenir le déplacement linéaire
du cric en fonction du déplacement
angulaire du moteur...

o Editez la fonction du graphe 2. S

> o Parameétrez les résultats ainsi

-] T —

(@) Créer un nouveau graphe
() Ajouter & un graphe existant:
[ ]
Tracer les résultats en fonction de:

[vaeau résultat v]

[ Créer un nouveau capteur de données de mouvement
Composante:

Valeur : données non disponibles



Ftre plus précis...

o On obtient le trace suivant qui est trop
imprecis...
o Les valeurs ne vont pas de -180° a 180°.
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Modlifier les Propriétés de
| 'etude
o Cliquez surl'icdne suivante i

o Augmentezle nombre d'images par
SeCOﬂde Propriétés de I'étude de mouvemen

[¥] Animer durant |a simulation




Mouvement
osclillatoire &
frottement




Le But

o Creer un mouvement oscillatoire
o Mettre en place du froffement




Mise en place

o Créez une nouvelle etude
o Sélectionnez analyse de mouvement
o Ajoutez la gravité




Remarqgue

olln’y a pas de contraintes entre le « bug »
et le plan!

o Il s’agif d’'un contact non permanent qui
n'est pas géeré par les contraintes de SW
mais seulement par Motion.

o Ajouftons ce contact.




Ajouter un contact non
permanent

-]
M [ iy Sélectionnez des matériaux pour utiliser des valeurs prédéfinies pour
o Iq U eZ S Ur I( O n e le frottement et les propriétés élastigues. Pour modifier ces

propriétés, désactivez Sélection du matériau,

« R B

o Paramétrez ce contact de la
maniere suivante B A

Le contact entre des éléments d'un méme groupe est ignaré,

Flane-1@Bug Assembly

%
o (rubber=caoutchouc) I

Leg-1@Bug Assembly
Base-1@Bug Assembly

%I
o Ajoutez un frottement au L
contfact en utilisant les valeurs e

par défaut des matériqux £ == 2

utilisés.

3=* [Rubber (Ory) -




Ajouter un moteur

% Moteur

o Paramétrez le

m O Te Ur OInSI . Moteur linéaire (actionneur)

ﬁ Moteur avec contrainte de trajectoire

Composant/Direction

im| ‘ Aréte<1>Eleg-1

% 1

Mouvement

Oscillatoire

30deg

S5Hz

Odeg

1]

Cliguez sur le diagramme pour I'agrandir




Calculer

o Executez I'analyse pour 20 secondes.




Catapulte
Ressort,
Amortisseur,
Conftact,




But

o Créer un contact

o Paramétrer du frottement
o Ajouter un ressort
o Ajouter un amortisseur




Comment ca marchee

o La manivelle permet de faire pivoterle
bras mais egalement de libérer le
projectile.

o 2 eléments nouveaux apparaissent, un
train d'engrenage ainsi qu’un systeme
poulies-courroie.




Fonctionnement

o A la fin de sa course, la
crémaillere entre en
contact avec le :
mecanisme de e
chargement du A
projectile et abaisse la
porte




Mise en place

o Créez une nouvelle etude

o Sélectionnez analyse de mouvement
o Dans les proprietes reglez 50 images/s.
o Ajoutezla gravite. g

Moteur linéaire (actionneur)

ﬁ Moteur avec contrainte de trajectoire

0 Ajoutez le moteur jamsmses .

@ | Aréte<1>@Pulley attachment lever-1 I

Cliquez sur le diagramme pour |'agrandir

LM




/00m

o Faifes un zoom sur la barre des temps de
facon a mieux voir les clés...

Analyse de mowvement || ) B> > M roa-EHl S S
.% T W R sec 1 sec
Vo Vo o
~ =9 Catapult - assembly (Default<D
-.{§) Orientation et vues de caméi
] [Qa Lights, Cameras and Scene
4 Moteur circulairel

NREWEE W@

2 3 sec
v

(-) Catapu
oG () Catal
0% () pulley<1> (Default<<Defi
5% Pulley attachment frame<1»
1% () Pulley attachment lever<]
5.8 () other pulley<1> (smaller-
£ % belt<l> -> (Default<<Defau

Pour faire le
Zzoom...




Chronologie

o Apres avoir tourné 3 secondes, le moteur
doit maintenir la catapulte en position
chargee pendant que le projectile glisse
dans le logement adequat.

o Ensuite le moteur doit étre désactive pour
permettre le tir du projectile.




Déesactiver un element

o Sélectionnez le moteur circulaire puis
faites un clic droit dans le chronogramme
a 3,4s et selectionnez « Désactivee .

o Faites glisser la clé créée si besoin.

[snatee demowvement - | o8 15> B> 18 oW @ V@ ENRE S H e W
0 sec 1 sec 2 sec 3 sec H
Vo [ I [ T R R T R o
» =99 Catopult - assembly (Default<D :
- Qrientation et vues de camé :
- [ Lights, Cameras and Scene
1 Moateur ci . ]
559 (f) Catap <15 (Defal {®  Déplacer la barre de tem
[ (=) p <1> (Defa Décactivée
(1§ (-) Catap nterweight| @* Placerune clé
[ (-) pulley: Fault< < Def -
2] Pulley attachment frame<1> & | Coller
%8 (1) Pulley attachment lever<] Tout sél
%8 () other pulley<1> (smaller<
- (i % belt<1> -> (Default<<Defau 3R | Assista mati
<
T ot [ WA SIS ] Erude de mowvement1_|
Désactive Iz fonction de i - .




Créer un contact

o Paramétrez e contact  entre la

cremaillere et la porte de la maniere
suivante:

¢ R =

Message

Sélectionnez des matériaux pour utili
pour le frottement et les propriétés élastiques
propriétés, désactivez Sélection

Type de contact

%
Corps volumiques
;}': Courbes




Créer un contact

o Paramétrez le contact entre le projectile
efla catapulte de la mcmlere suivante:

Groupes de contact
Le contact entre des éléments d'un méme groupe est ignare.,

5% I Projectie-1@Catapult - assembly




Créer un contact

o Paramétrez le contact entre le projectile
et le bras de la catapulte de la maniere

suivante:

« ¥ 42

Sélectionnez des matériaux

matenau

prdﬁ polfrtte ttlprprtelth
dﬁrcesprprte désactivez Sélection du

utiliser des valeul

Type de contact

Corps volumigues
Courbes

|5.I ti

|Hatéliau

[¥] Frottement

‘,k 10. 16 mm/s

My ois

o

[
Glizzant Adhérent

Frottement statique

Vg 0.10mm/fs

Mg o2

M
[
Glissant Adhérent




¥ R =

Groupes de contact
Le contact entre des éléments
d'un méme groupe est ignoré.

% I Projectile-1@Catapult -

Nombre de paires en contact: |—

v

i=* [harie. =
$=* |Aqyic v

v

L

‘l’k [ 1;. 1; m:n/s |

Créer un contact

o Paramétrez le contact entre le projectile
et le Sol




Meftfre en place un ressort et
un amortisseur.

:. Ressort

¢ R =

o Afin de charger la
catapulte nous
allons mettre en ‘
place un ressort. N0

|Face<2>@Projectile holder pusher

o Cliquez surl'icone :1 S

[~ Mettre & jour par rapport au modéle

suivante: —

c ve [1 (linéaire)

o Paramétrez le -
ressort:




ezl

[

Calcu




Resultats

o Obtenez le traceé du couple moteur en
fonction du temps

T T

Accueil Insertion Mise en page Formules
D4 G |
° 4 A [ B [
" 1 Graphel
2 Durée (sec) Couple moteurl (newton-mm)
3 | o 0,003369355
4 | 0,010922367 0,03829361
5| 0,02 0,040635916
7 6 0,02031535 0,040738944
7 0,032862972 0,045406505
/_ \ 8 0,038118777 0,04955794
9 0,04 0,050794344
J 10 0,047492776 0,061157253
1| 0,056623418 0,064033154
12| 0,06 0,067190363
5 13 0,068672027 0,075576474
14| 0,077504395 0,085820627
(15| 0,08 0,088750838
(16 | 0,087531675 0,097949938
(17| 0,1 0,114196209
18 | 0,107372215 0,124292502
R (19 | 0,113897854 ' 0,133472435
20 | 0,12 0,142224241
(21 | 0,122672175 0,14610012
(22 | 0,135177747 0,164498341
(23 | 0,14 0,171675113
(24 | 0,141647333 0,174133324
(25| 0,151276458 0,188549828
0 26| 0,158452053 0,199319174
0.00 050 100 150 200 250 300 350 4,00 450 500 27 0,16 0,201639272
Durée (sec) 28| 0,16439422 0,208232621




Resultats

o Affichez la vitesse du projectile:

|

i




Ef bien d’auftres
resultats...

Durée (sec)

| | M N L
2.54 381 4.45 5.08 5.72 6.35
0.




Portail SET,
Réducteur, Effort
(vent), Effort
moteur=f(vitesse)




Quvrez I'assemblage ef
ajouter un moteur

o Utilisez les parametres suivants:

& Woteur

« K

Composant/Direction
@ Aréte < 1>@axe moteur-1/vis moteur-1

]

Aréte < 1>@axe moteur-1/vis moteur-1

A |

HMouvement

Vitesse constante

€7 1500RPM

E
Cliguez sur le diagramme pour ['agrandir

Autres options




Ajoutons un effort dU au vent

@ I | Face < 1> @vantail gauche-1fvantail-1

I | Aréte<1>Ebati gauche-2/serigraphie-1

Force relative &:

(@) Origine de 'assemblage

(") Composant sélectionné:

Fonction de la force
Constante

Fi1  soon

Faces chargées

Références de chargement:




Lancer la simulation (175)

o Obtenez la courbe du couple moteur a
fournir et la vitesse angulaire du vantail.




Force de réeaction

o On peut également obtenir des efforts de

reaction ou des moments de la maniere
' :
suivante: '

R

Résultat A~
[Forces v] (
[Forcederéacﬁon v]

[ampituce 7
@ Coaxiale?
—
/
% | IRE
Confrainte dans ckdes aate
< ':!Z' Créer un nouveau graphe
laquelle on desire ’

(") Ajouter & un graphe existant:

Afficher en tant que vecteur dans la
fenétre graphique

1|

-

R
i\‘
connaitre I'effort | ~]
Tracer les résultats en fonction de: \
c SEr Un Nouveau r de données
S

U
!

-



Utilisation d’'une courbe...

o On souhaite piloter le portail en utilisant
une courbe de vitesse du type:

Complétez le

fableau

Afficher les diagrammes: | Déplacement || Vitesse [V] Accélération V] Jerk Ajuster tous les d
[« - Directi i
Variable indépendante (x): /| remps () = t=0.025 v = 4.08degfs B
T | Aréte <1>@axe mateur-1/vis moteur-1
X initial X final 4 Waleur Type de segme|
@ |Aréte<1>@axe moteur-1fvis moteur-1 7To.00degs 10000.0
Os 2s 5000.00deg/ | Cubic (Defa 8000.0
LE Zs 168 8000.00deq/ | Cubic (Defa -
188 20s 0.00deg/s Cubic (Defa T 6000.0
Cligquez pour ajouter une ligne %
Mouvement & 4000.0
o
Segments = 2000.0
2.0 4.0 6.0 8.0 10.0 120 140 8.0 180 20,0 22,
At | Temps (s)
= t=0.025 a = 329.21deg/s"2 t =0.02s j = 13166.67deg/s"3
= R
i’[ 5000.0 = 10000.0
o
£ '}
= o
c o
= k=
e S ey e = 5.0 10.0 15.({/
-
Analyse de mouvement | I B I T 50 100 150 .0 A Temps (s)
[+ -
DeB™w| oo - Ters= & e
[
- E@ ouvre portail gauche Motion (D | -5000.0
: ® Orientation et vues de camér
[#)-lsie] Lumnigres, caméras et scéne




Resultats:
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Analyse




5|2, | e »
(¥~ )
@ & Base_Feeder_demo jo (Defaul

-.[] Sensors
7-[A] Annotations

EI@ & entry._lifter_base<1> ([
QQ entry._liter<1> (Default
%ﬁ Base_tool<16> (Defaul
Q W Base_tool<17> (Defaul
-8 9] Base_tool<18> (Defaul
Q ¥ Base_tool<19> (Defaul
0@ @ () Stationary2<1> (Defaul
0@ @ Feeder_mechanism <1> (D]
w-[I[) Mates

Cahier des charges...

o Obtenirle chargement d'une piece...




Rendre le fichier utilisable...

o L'assemblage n'est pas crée sous forme de CeC...
En particulier « Feeder mechanism ». Il faut donc le
rendre flexible.

o Faites un clic droit sur le
sous assemblage ef
sélectionnez | ————— WUBHST (1 |\ complr,Fesdermecans
«( proprietes du e
composant n.

o Puis cochez « Flexible »

. Propriétés du composant

Chemin du document du modale:  M:\Formateur STI2D\09-Formation Motion (ITEC) 4h\Exemple - an

| (veuillez utiliser la commande Fichier/Remplacer pour remplacer le modéle du/des composant(s))

il | Propriétés spécifiques 3 ['état daffichage
g Cacher le composant

I |
>

() Supprimé



Créeez une nouvelle etude de
mouvement —_—

% & % B
E@ Base_Feeder_demo jo (Default«Dis

o Sélectionnez « analyse de mouvement ) | ~@ oresion et de came

{E Lights, Cameras and Scene
r_—l input_feeder

=S (f) Stationary2<1> (Default<Disy
é (-} Feeder_mechanism<1> (Def:

o Passer en « vue sequentielle des 00 Mot
mouvementsy g i

| o Vous obtenez ceci:

Analyse de mouvement '|HEP'[VO . 25 "’P'|;(ﬁ|@+|@§\Réa|’g||&@&'| @
[V % W) B Taches Déclencheurs Actions Durée |~
0] Base_Feeder_demo jc (Default<Dis| Nom | Description Dédlencheur [ Condition| Temps/Délail ~ Fonction | Action [valeu]| Durée [Profil | Débu| Fin 3
@ Orientation et vues de caméra + Cliquez ici pour ajouter

El Lights, Cameras and Scene
r_—l input_feeder
-9 (f) Stationary2<1> (Default<Dis;

é (-} Feeder_mechanism«<1> (Def
- Mates




Tache 1: Lever la piece...

o Ajoutez une tache

o Faites la descriptfion de la tache, exemple:
« Elevation de la piece »

o Ajoutons un moteur linéaire de type servomoteur
commandeé en déplacement...

o Vous pouvez
renommer ce moteu
en « Vérin verticale »

R

@ Face < 1=@entry_liter-11ift_r

Face < 1=@entry_liter-1/ift_r
N |

Mouvement =

Servomoteur -

e— ol




Paramétrons la tache 1...

o Le mouvement du vérin débute
immédiatement

o Le vérin a une course de 112,5mm a
parcourir en 1s le profile du mouvement
doitf étre cycloidale.

Taches Déclencheurs Actions Durée
Hom Description Déclencheur ﬂlnlitilml Temps/Délai Fonction Action |Valeu Durée Profil | Débu | Fin
Tachel |Elévation de la pigc| ) Durée -] | Os |E vérin vertic =|| Modifier | 1125 15| G

o Lancez la simulation...



Remeéedions au probleme...

o La piece doit étre libérée de facon a
pouvoir se deplacer...
o Nous allons donc devoir libérer des

contraintes et en activer d’autres a des
instants precis...

o Pour éviter d'avoir a connaitre ces
instants, nous allons creer des capteurs...




Ajoutons un capteur

o Dans I'arbre de création ajoutez un

nouveau capteur.

o R 4=

Type de capteur ﬂ
b, [ proximité ~
Propriétés =

Valeur : Aucune interférence

im! Il Aréte<1>@entry_liter-1/ift

im| ‘ Aréte<2>@entry_liter-1/lift

|

£ 25.0000mm a

Stationary2-1@Base_Feedel
Base_tool-16@Base_Feeder

[¥] Alerte =

M'avertir sila valeur

[est vrai




Déeplacement horizontale...

o Réalisez la méme chose pour le
déplacement horizontale...

o La course est de 765mm

o Le profil est cycloidale

o La tadche débute a la fin de la premiere
tache...




% Right Plane

1+ Origin

1] input_feeder

@ﬁ () entry_lifter_base <

- B () entry_liter<1> (De -
i r

inalyse de mouvement '” @ B B

(V)% % & &

3@ Base_Feeder_demo jc (Default<Disy
@ Orientation et vues de caméra
[j--&a Lights, Cameras and Scene

----- 5 Veérin verticale

----- & Vérin horizontale

On obtient...

D8 = -FIIFFE@ENReI B = & wl-|
Taches Déclencheurs | Actions Durée 0 sec 2
Nom Description Déclencheur | Condition| Temps/Délail Fonction Action |Valeu| Durée Profil | Débu| Fin | : |
|| Tache1 |Eivation de la pidc| ) Durée - 0s |5 Vérin vertic - Modifier | 1125 15| BG [0 [1s - g
|| Tiche2  [Libérerlapisce |58 Proximité1 | Alerte a <Aucunes a Blocage initi | Désacti 0535 (0535 +-| : :
|| Tiche3 | Bloguer la pisce su| ] TicheZ | Findet <Aucune> |[ Blocage de | Activé 0.53s | 0.53s I :
Lﬁ Tdched Déplacement horiz @ Tichel || Fin de t <Aucunes E Wérin hariz | Modifier T765m 1s & 1s 2s ﬁ—

(| input_feeder

% (f) Stationary2<1> (Default<Disy
% i (-) Feeder_mechanism<1> (Def
#-{IIffl Mates (15 redondances)

Modéle | Etude de mouvement1 [

+ Cliquez ici pour ajouter

™|




Déposons la piece

o Le vérin verticale doit s'abaisser de
112,5mm.

o La piece doit étre libéree du systeme de
depose et bloquée sur le plateau.




On obtient...

I
D -=-F@FEF@sEN"eeEHEH & w-| 1
Taches Déclencheurs Actions Durée 0 sec 2 sec
Nom Description Déclencheur | Condition| Temps/Délail  Fonction Action |Valeu| Durée | Profil| Débu| Fin | ! | | | |
|| Tache1 | Elévation de la pic| ) Durée = 0s | & Vérin vertic || Modifier | 1125 15| BG [0s  [1s - i i
|| Tachez | Libérer la pidce | % Promimitg1 | Alerts a =Aucunes a Blocage initi | Désacti 0535 |0.53s ; ; ;
|| Tachea | Bloguer la piéce su|[] Tachez | Findet zAucune= |[) Blocage de || Activé 0.53s |0.53s | E E
@ Téached Déplacement haoriz @ Téche1 | Fin de t <Aucune= 3 Wérin horiz = | Modifier 785m 15 & 15 2 |
@ Téaches Dépose de la pigce @ Téached | Fin de t <Aucune= 3 Wérin vertic | Modifier 112, 15 & 25 s ?
[ Taches Libérer la pigce ,h Proximité2 | Alerte a =Aucunes a Blocage de | Désacti 2.47s | 247 ' ' +-| '
@ Tache? Bloguer la pigce su @ Téaches | Fin de t <Aucune= a Blocage de = | Active 2475 | 2475 : : |J :

+ Cliguez ici pour ajouter




Finalisez I'etude!

[\ /

- /\ /\\ o On obtient les vitesses A
= atfteindre les
\ / \ déplacements a

effectuer et les temps de
debut et fin de taches...

SVAER

[




Avantages

o Ce type d'etude permet de déeterminer
des temps de cycles sans avoir besoin de
connaitre les duréees des differentes
tAches a effectuer.

o L'etude sequentielle permet donc
I'optimisation des temps de cycles.




Agrafeuse
Came, -
Réducteur, .-
Effort=f(f)




But

o Créer des cames.




Créez une nouvelle etude de .
mouvement

o La durée sera de 3,4s
o Activez la gravité.




o

Créez un contact entre levier
et excentrique...

5\ Contact

& R

Message ~

Sélectionnez des matériaux pour utiiser des valeurs prédéfinies pour le frottement et
les propriétés Elastigues. Pour modifier ces propriétés, désactivez Sélection du
matériau.

]

Salecti
Courbe 1:

|-T-{'| I| Fermé Groupe < 1> @levier-1 |

Courbe 2:

|';{'|| | Aréte<1>@Roues excentrigue-1/Entretoise excentrique-1 |

SelectionManager

[ courbes s en contact

Matériau A

3=* [steel Ory) -|

3= [steel Ory) 7]

'[7] Frottement ¥




Ajoutez un moteur

& Moteur

¥ K

iy | Aréte<1>@Roue dentée Moteur-1

| Aréte<1>@Roue dentée Moteur-1

A |

Vitesse constante

€9  3000RPM

E
Cliquez sur le diagramme pour 'agrandir




Ajoutez un effort dU G
I'arrachement de I'agrafe.

o Placez vous a 1s puis ajoutez I'effort. (3N
par exmple... )

Farce relative &:

nnnnnnn

L

Analyse de mouvement '|ﬂlk’5’ ] —

2 v

mmmmmmmm



Désactivez |'effort

o Placez vous a 1, 1s et desactivez |'effort.

%ﬁ axe coulisseau <1 -» (Défaut< <Défaut>_Etat d'affichage 1:)

w #9 Modifier I'emplacement dela clé
@@ Grp. contr. asm 1 DEaetivee
1Ml Gro. contr. asm 1 =
< 0"’ Remplacer la clé
C— Ty 0 -2 BB ¢ @EINRE I BIE| § cope
- -
.% B Wy 1.500 sec | | | 2 sec ///////////////// I? Copier
- E@ Agrafeuse Motion (Défaut<Etat & | Coller -
@) Orientation et vues de camér K | Effacer
[]-@ Lumiéres, caméras et scéne

@ Meoteur circulairel Tout sélectionner E
# Contact courbel

Supprimer la clé
® W Force arrachement agrafe

..J%, Force perforation
29 (f) Sous ble fixe<1> ([
]--@ (-) Roue exc ique<l> (D¢

£
£
- % (-] Roue dentée Moteur<1> |
£
£

]

H- % (-} Roue dentée Intermédiain|
7% (-) Roue dentée Intermédiair,

=

4
TR TP [_Modéle | Etude de mouvement1 |




Effort de perforation

o Ajoutez un nouvel effort simulant la
perforation des feuilles

o ll débute a 1,3s et s’acheve a 2,05s
o On prendra un effort de 20N par

exemple...
ialyse de mouvement V“ gl B | LI ""Iﬂlﬁ'l?'f"l@g\L\
Dwwny l p . i

= Aglafeuse Motio mef ut<Etat
i et vies

& Force perforatio
]@{I}Sus nsmblf <1> (L
]@ (-] Roue excentrique<1> (Dé
]% (-] Roue dentée Moteur<1> |
]'\‘% (-) Roue dentée Intermédiain
]% (-] Roue dentée Intermediain

OOy O OO OO |

B i A A A A S

- )

m

2]

l _m

1y}

x]

|

o

Ly

]
[0 [_Modéle | Etude de mouvement1 |




Finalisez!

o Obtenez la courbe du couple moteur
o Obtenez la puissance consommee.

1 |

. 4




Couple moteur ef puissance.
4

(




Crochet ef
contre poids
Ffude de

Z 8 » conception
r Capteur
(centre de

grawfe )

| ol |
/
r
|
P | |

~_ /
/// -



Efude de cas

o L'objectif de cette étude est de
concevoir le contre poids d'un CROCHET
afin que celui-ci soit droit au lieu d’éfre
incliné a vide.




Le cenfre de gravité

o Apres une premiere conception, le centre
de gravité se situe a -159mm...

0 Propriétés de masse l L=
Systme de coordomnées - oyt -
i Crochet+Contre poids SLDASM
Objets sélectionnés:

Indlure les corps/compasants cachés

Montrer le systéme de coordonnées de sortie dans le coin de la fenétre

Propriétés de masse assignées

Propriétés de masse de Crochet+Contre poids { Assembly Configuration - Défaut ) -
Systéme de coordonnées de sortie : -- par défaut —
Masse = 498820.52 grammes

Volume = 63951348.70 milimétres cubes
Superficie = 2989832.75 milimétres carrés

Centre de gravité: { milimétres )
X =-159.29

Principaux axes et moments dinertie: { grammes * milimétres carrés )
Pris au centre de gravité.
Ix = (0.74, 0.67, 0.00)
Iy = (-0.67, 0.74, 0.00)
Iz = (0.00, 0.00, 1.00)

Px = 75593369554.77
Py = 172755315097.04
Pz = 247287717768.55

Moments diinertie: { grammes * milmétres carrés )
Pris au centre de gravité et aligné avec le systéme de coordonnées de sortie.

Lxx = 119686900000, 14
Lyx = 48373275439.68
Lzx = -0.00

4

Lxy = 48373275439.68
Lyy = 128661734651.67
Lzy =0.00

Moments dinertie: { grammes * milimetres carrés )
Pris au systéme de coordonnées de sortie,

Lxz =-0.00
Lyz =0.00
Lzz = 247287717768.55




Conclusion

o Pour que le CROCHET soit droit il faudrait
que ce centre de gravité soit le plus
possible aligne avec notre ORIGINE.

o Nous devons le faire evoluer vers la droite
c'est-a-dire le long de I'axe X. C'est la
que notre CONTRE POIDS intervient.




Création d'une étude

o Clique droit sur I'onglet de I'etude et
sélectionner « Creer nouvelle étude de
conception n.

EQ Crochet+Contre poids (Defaut<Eta
{E Lurnigres, carméeras et scéne
% (f) Crochet<1> (Default<<Defal
% Contre poids<l> -» (Défaut< <[
w- [l Centraintes

Dupliquer

Renommer

Créer une nouvelle étude de mouvernent

] E Créer une nouvelle étude de conception




Déefinition des variables

o Ajoutez les variables suivantes en cliquant
sur la cote qui lui correspond:

o lLargeur du CP —

o Hautfeur du CP

o Longueur du CP

Table | Resitats | E 2 H

Optimisation

Variables

Executeg

| Cliguez ici pour sjouter Variables | || S

= Limites imposées
| Cliguez ici pour ajouter Limites imp |

= Objectife
| Cliguez ici pour sjouter Objectife | - ||




On obtient.

e

W oW Wl B lH

MNom Valeur Unités Commentaire
Largeur du CP Dimension du modéle Izl 200 mm Izl
Longueur du CP Dimension du modéle mm
Hauteur du CP Dimension du modéle mm
i NJA




Déefinition des intervalles

o Pour chacune des variables sélectionnez
« Intervalle » et définissez les.

=) Variables
Hauteur du CP Intervalle - Kin: | 325mm Iil KMax: | &00mm Iil
Largeur du CP Intervalle - Kin: | 75mm Iil KMax: | S00mm Iil
Longueur du CP Intervalle * Kin: Iil Max: | 400mm Iil
Cliquez ici pour gjouter Variables |«




o e

« B 42

T de .
Type de capteur

b, [Propriétés de masse v

Objectif — ,,

% I Crochet+Contre poids.SLOASM

o Ajoutez un objectif ther 12 120

| PP

| Alerte

M'avertr sila valeur

o Ajoutez un capteur Er— 5
( proprieté de masse »

[u}

A

?:?Etude de conception 2 P . | Résuliots | =
L[| Résultats et diagrammes .

@ Optmsatin

=l Variables
Hauteur du CP Intervalle b
Largeur du CP Intervalle -
Longueur du CP Intervalle A
Cliquez ici pour ajouter Variables |«

[=I Limites imposées
[ Cliquez ici pour ajouter Limites impd

=] Objectifs
[ Cliquez ici pour ajouter Objectifs ||




Executez |'efude

o La solution
< <Default>_PhotoYWaorks Display State ) . .
faut< <Défaut>_Etat d'affichage 1) Op 1’Im Ole Se SI Tue
ici!

).

Variables | Table | R.e'sulmts| =l

15 sur 15 scénarios ont €t exécutés, Qualité de 'étude de conception: Haute

Actuelle Initiale Optimale Itération 2 Itération 3 Itération 4 Itération &
Hauteur du CP U— 325mm E 350mm 325mm B‘Dmm &00mm 325mm 325mm &00mm 60(
Largeur du CP '—U 500mm E 200mm 500mm S'Dmm T5mm S00mm F5mm 287 .5mm 287
Longueur du CP G 225mm E 250mm 225mm 225mm 225mm 225mm 400mm

Centre de masse X2 | Est exactement 0 -12.29658mm -158.2548mm \—12.29659mm

-232.70287mm -12.25659mm -254.37619mm 64.04855mm




Resultats

o Plus vos intervalles seront réduis et meilleur
seront les résultats...




Fauteuill
medical
Optimisation

avec etude de



o Une etude de mouvement a
préalablement eté menéee de

facon a determiner:

. L'effort moteur

a1 .
= Tames f5]
§ B i
H
4.1
0z
= n
! ﬂ-||- Y -
H :
H W, 1 fo H R
3. Jeres i/ Temes {5]
| Teres 6,
L 0.r

I Rendre b foncton depsnible afeurs con oe dscument Wem:  Farcton usisates ¢

2. Le deplacement vertical de la chaise.

Chair Y

Motor Force 8,00006-01 ¢

7,0000E-01
1,B000€+03 m
u v 6,0000E-01 |
1,4000€+03

5,0000E-01
1,2000€+03

4,0000E-01 o
1,

== LinearMotorl Mator Forcel (newton) Syst. de coord.
de réf.:

8,0000€02 3,0000E-01 +
6,0000€4+02

2,0000E-01
4,0000€+02

1,0000E-01
2,0000€202
0,0000€+00 0,0000€+00 -

0,000 0500 1,000 1,500 2,000 2500 3000 3,500 4000 4,500

=== Couch-1 Linear Displacementl (meter) Syst. de coord.
de réf.: Base_frame-1

0,000 0500 L000 L1500 2,000 2500 3000 3500 4,000 4,500




Equations

o La chaise a eté concu a l'aide

d’équations lui permettant d’evoluer.

Hom Valeur / Equation Equivaut a

=] Variables globales
"Bracket_angle” =60 &0
"Sdssor_length” =0, 400078 0.400076
"Sdissor_height™ =0,229411 0.229411
"Actuator_mount_position”™ =.200 0.2
"Piston_radius”™ = .050000000 0.05
"Piston_offset” =0.5 0.5
"Base_width™ =.300 0.3
"Brace_offset” = "Sdssor_length”™ 0.400076
"Base_length” = + "Scissor_|ength™ + 2 * "Brace_offset”™ 1.20023
):_FO;' e e va

=l Fonctions
Ajouter une suppression de fonction

=l Equations - Premier niveau
Ajouter une équation

=l Equations - Composants
"D2@305ketch 1@Base_frame<1>.5LDPRT™ = "Scissor_height” 0.23m
"D10@3D5ketch 1@Base_frame<1> SLOPRT" = "Sdssor_length®*2/3 0.27m
"D4@sketch1@Base_frame< 1= SLOPRT" = "Brace_offzet” 0.4m
"Da@sketch 1@Base_frame< 1=, SLOPRT" = "Actuator_mount_position™ 0.2m
"D2@sketch 1@Base_frame< 1=, S5LOPRT" = "Base_width” 0.3m
"D1@sketch1@Base_frame< 1=, 5L0PRT" = "Sdssor_length™ * 3 1.2m
"D5@sketch 1@Base_frame< 1=, 5LOPRT" = "Sdssor_length”™ f 2 0.2m
"D1@5ketch4@Chair_support<1=.5L0PRT" = "Scissor_height” 0.23m
"D1@305ketch 1@Chair_support< 1= SLDPRT" = "Bracket_angle” 60deq
"D1@sketch16@Upper_scissor< 1=, 5LDPRT™ = "Piston_radius”™ 0.05m
"D1@sketch4@Upper_scissor < 1> 5L0PRT" = "Piston_offset™ * "Sdssor_length”™ 0.2m
"D1@Boss-Extrude 1@Piston<1>.5LOPRT" = "Piston_offset™ * "Sdssor_length”™ 0.2mm
"D1@Boss-Extrude2@Lower_sdssor <1 Part™ = "D2@Sketch2@Lower _scissor < 1».Part™ + "Sdssor_length” 0.45m
"D1@Boss-Extrude 1@Upper_scissor < 1= Part” = "D2@5ketch2@Upper_scissor < 1».Part™ + "Sdssor_length” 0.45m

=0,12425 + "Sdssor_height” 0.35m

"D2@305ketch 1@Chair_support<1> Part”

Ajouter une éguation




Objectifs

o On veut obtenir un déplacement vertical
de la chaise supérieur a 0,6m et
egalement inférieur a 0,375m

o On désire minimiser les efforts moteurs de
facon a eéconomiser sur le prix du veérin.




Variables

o Les variables sont les suivantes:
o La longueur des ciseaux
o La hauteur des cisequx

o La position d'accroche de la tige du vérin
surla chaise




Paramétrage de I'éefude

Varigbles | Table | Résultats | @ E? ﬁ
[] Optimisation

N

[=| Wariables

Scissor_length Intervalle hd Win: | 0400000 Iil Max: | 0.800000 -

Scizsor_height Intervalle: b Win: | 0150000 EI Max: | 0.300000 -

Piston_offset Intervalle - Min: | 0500000 EI Max: | 0700000 EI

Cliguez ici pour gjouter Variables |-
[=] Limites imposées

WMinDizplacement | estinférieura |- Max: | 0.375m EI Chair Motion

MaxDisplacement | est supérieura - Min: | 0.600000 EI Chair Motion

Cliguez ici pour gjouter Limites imp | -
= Objectifs

MotorForce Réduire * Chair Motion |

Cliguez ici pour gjouter Qbjectifs |«

r?




N Csse et

|

Optimisationg

Capfeur de §

de volume




Optimisation d’'une bouftellle

o Determinons la forme optimale d’'une
boufteille pour eéconomiser de la matiere




Bibliographie et sources...

o Tutoriel SolidWorks Motion 2010.

o Efude de CONCEPTION "Etude de CAS " Crochet et son contre poids.

Publié par DAVID SYNAKOWSKI:
http://www.lequide3d.com/profiles/blogs/etude-de-conception-etude-de-cas-crochet-et-son-contre-
poids

Analyse Séquentielle (Formation Cadware)

Fauteuil médical (Formation Cadware)

Maquette Solidworks du Portail SET (SETdidact)

Maquette Agrafeuse Rexel (CNR-CMAOQO)

Bouteille, idée de: http://www.mycadblog.fr/etudes-conception-solidworks/

O 0 0 0 O
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