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Préface

DMU Fitting Simulator est un logiciel permettant de simuler les déplacements de piéces en
vue de leur assemblage et de leur maintenance. Il est destiné a I'environnement de revue de
la conception de maquettes numeriques (DMU) et peut traiter une large gamme de produits,
allant des biens de consommation aux projets de grande ampleur dans le domaine de
I'industrie automobile et aérospatiale, en passant par la conception d'usines, de bateaux et
de matériels lourds.

DMU Fitting Simulator est un atelier DMU Navigator Version 5 dédi€, disponible aussi bien
pour les environnements UNIX que Windows NT.

DMU Navigator Version 5 comprend les applications principales suivantes :

@ Kinematics Simulator
@ Fitting Simulator

@ Space Analysis

@ DMU Optimizer

Les applications citées ci-dessus sont entierement compatibles. Le passage d'une interface
a une autre est complétement invisible et s'opéere par les menus contextuels. Outre ces
applications, DMU Navigator est une solution modulable qui offre également :

@ la prise en charge des données natives CATIA versions 4 et 5 ;

@ une interface avec la norme VRML pour I'échange de données ;

@ une compatibilité OLE (Object Linking and Embedding) native. Celle-ci facilite
I'intégration du systeme au sein de I'environnement de travail et au sein de
I'environnement numérique de I'entreprise.

DMU Kinematics Simulator

@ Offre des fonctions de simulation de mouvement. Kinematics Simulator peut étre
utilisé en association avec des produits complémentaires existants ou a venir de la
nouvelle génération de DMU Navigator, notamment DMU Fitting Simulator et DMU
Space Analysis.

DMU Fitting Simulator

@ Permet de définir et de simuler des procédures de montage et de démontage, et donc
de valider I'assemblage du produit et sa maintenance au stade de la conception.
Kinematics Simulator peut étre utilisé en association avec des produits compagnons
existants ou a venir de la nouvelle génération de DMU Navigator, notamment
Kinematics Simulator et Space Analysis.

DMU Space Analysis

@ Permet de réaliser une analyse avancée des interférences et d'opérer des coupes et
des mesures. Space Analysis peut étre utilisé en association avec des produits
complémentaires existants ou a venir de la nouvelle génération de DMU Navigator,
notamment DMU Kinematics Simulator et DMU Fitting Simulator.



DMU Optimizer

@ Améliore la productivité de l'utilisateur en calculant une représentation optimisée des
données pour la vérification de maquettes entierement numeériques, dans un contexte
de conception et de révision intégré et combiné.

DMU Optimizer est un atelier DMU Navigator dédie, disponible aussi bien dans
I'environnement UNIX que dans l'environnement Windows NT.

Utilisation du manuel
Informations complémentaires




Utilisation du manuel

Ce guide s'adresse aux utilisateurs qui désirent se familiariser rapidement avec le produit
DMU Fitting Simulator. L'utilisateur devra étre familiarisé avec certains concepts de base de
DMU Navigator Version 5, notamment les fenétres de document et les barres d'outils
standard et d'affichage.

Pour utiliser au mieux DMU Fitting Simulator, utilisez I'assistant du guide de I'utilisateur
ci-dessous. Il permet de mieux repérer les informations dont vous avez besoin ainsi que
celles relatives a votre méthode de travail.

Utilisateur débutant

Utilisateur confirmé
de DMU Fitting
Simulator

Assistant du guide de l'utilisateur
Aller a .

Tutoriel Mise en route. Une fois terminé, passez a la section de ce

guide relative aux taches de l'utilisateur. Elle vous explique les
procédures de base.

Ouvrez une session DMU Fitting Simulator Version 5 et commencez a
réviser vos documents. Si vous avez besoin d'aide pour comprendre
certains outils ou commandes, utilisez I'aide en ligne. Vous pouvez
également consulter les sections Taches de base et Taches avancées
de ce guide pour obtenir de l'aide sur les procédures que vous ne
connaissez pas déja.

Vous utiliserez les exemples contenus dans le dossier C:\Program
Files\Dassault Systemes\BO5doc\online\fitug\samples.
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Pour plus d'informations

Avant d'aborder le présent manuel, il est conseillé de lire le document DMU Infrastructure -
Guide de l'utilisateur.

Il peut également s'averer utile de consulter les guides suivants relatifs aux produits
complémentaires pour lesquels une licence est exigée.

DMU Navigator - Guide de l'utilisateur

DMU Kinematics Simulator Guide de l'utilisateur
DMU Space Analysis - Guide de l'utilisateur
DMU Optimizer - Guide de l'utilisateur
Conventions
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Nouveautés

TACHES DE BASE
Configuration d'une session :

Ameélioration : A présent, vous pouvez définir des limitations angulaires pour la
navette.

Simulation de montage mono-navette :

Amélioration : Enregistrement automatique d'une simulation : A présent, vous
pouvez déplacer la navette avec une space mouse et/ou une space ball.
L'icone d'insertion automatique ne figure plus dans la barre d'outils de
manipulation (voir Outils ->Options->DMU Fitting).

Nouveau : A présent, vous pouvez facilement simplifier un chemin d'acces
complexe (voir la section Utilisation de la commande Lissage).

Nouveau : A présent, vous pouvez publier des simulations a I'aide de l'icone P de
la barre d'outils de publication.

Vue éclatée :

Nouveau : Vue éclatée d'un assemblage contraint (+ possibilité de définir une
piece fixe )

TACHES AVANCEES

Evitement de collision :

Ameélioration : Le lissage automatigue n'est plus sélectionné par défaut dans
['évitement de collision.

Validation d'un mouvement :
Ameélioration : A présent, vous pouvez personnaliser les parametres de collision

sonore via Outils ->Options ->DMU Fitting ->Retour sur collision.

Volume balayé :
A présent, vous pouvez interrompre le calcul (nouvelle barre de progression).

A présent, vous pouvez enregistrer votre resultat au format CGR ou VRML.

PERSONNALISATION

Nouveau : Personnalisation des parameétres de DMU Fitting




Mise en route

@ Avant de décrire en détail les instructions d'utilisation de DMU Fitting Simulator, le
==, tutoriel suivant permet de se familiariser avec le produit. Il contient un scénario étape
par étape décrivant l'utilisation des fonctions clés.

Les principales taches décrites dans cette section sont les suivantes :

Démarrage d'une session
Définition d'une navette
Enregistrement d'une simulation
Relecture de la simulation

IF'\
tfj Ces taches durent environ 15 minutes.
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Démarrage d'une session Fitting Simulator

Avant d'aborder ce scénario, vous devez vous familiariser avec les commandes de base communes
aux différents ateliers. Celles-ci sont décrites dans le manuel DMU Navigator - Guide de l'utilisateur.

Dans cette premiere tache, vous apprendrez a ouvrir I'atelier Fitting Simulator et a sélectionner des

produits.

L'atelier Fitting Simulator s'affiche.

- Sélectionnez Fichier->Quvrir.

. Dans le menu Démarrer, sélectionnez Maquette Numérique -> DMU Fitting.

La boite de dialogue Sélection de fichier s'affiche :

Sélection de fichier

Begarder danz I £ zamplez

EN=EE ===

B CARBODY. model

B CATASMDisk, CAT Part

B CATASMLug_Mut. CATPart
| CATASMRim. CAT Part
CHAINS &4 CAT Product
| CHAINS 24 1.CAT Product

| CHAINE
| CHAING
@cuuv.ﬂ.ﬂ
] DEMO_
] DEMO_
] DEMO_

i

Mo du fichier ; IEHrl'-.IN St CATProduct

e

Tupe des fichiers : |T|:|us les fichiers [*.%)

[ Duwvrir en lecture seule

[ Afficher l'apercu

j Annuler

3. Sélectionnez le document CHAINSAW.CATProduct a partir du dossier samples.

4. Cliquez sur Ouvrir pour ouvrir les fichiers sélectionnés.

Les produits sélectionnés s'affichent dans I'arbre des spécifications. Dans notre exemple, le
document CHAINSAW.CATProduct est divisé en quatre groupes d'objets principaux.

Notez que vous pouvez également sélectionner des fichiers modeles a l'aide de la commande

Insérer -> Composant existant.

Dans ce cas, sélectionnez les fichiers modéles désirés en cliquant sur le premier fichier puis, en
maintenant enfoncée la touche MAJ, sur le dernier fichier.

Utilisez l'icbne Centrer tout EEI afin de positionner la géométrie du modele sur I'écran.


file:///I|/V5R5_travail/V5R5/V5R5_fr/FitEnglish/fitug.doc/src/samples/CHAINSAW.CATProduct

(8]

E|EATIA. ¥5H - [CHAINSAY _CATProduct [Lecture zeule] ] . [Of x|

n Démarrer  TeamPDM  Fichier  Edition  Affichage Insertion  Outls Analyzse  Fenéte 7

=& x]
Productl |

+—8 Bocy (Body 1)
h—{? Engine (Engine.1)
h—’? Sword [Sword. 1)

#—89 Handle (Handle.1)
—Applications

3B B | [} 4CATIA‘PE

o]

J % @Iﬁ.ucun vl‘{j %% % %

Sélectionnez un objet ou une commande |

@ La désactivation de l'option Affichage -> Spécifications dans la barre de menus, supprime l'arbre
des spécifications et permet d'utiliser la totalité de I'écran pour le produit. Vous pouvez également
utiliser la touche F3 pour basculer de I'un a l'autre plus rapidement.

£
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Définition de la navette

Avant d'aborder ce scénario, vous devez avoir chargé CHAINSAW.CATProduct
en suivant les instructions décrites dans I'étape précédente.

Une navette est un jeu de produits définis de maniere explicite par la sélection
individuelle des produits.

Les navettes ont un caractere permanent et peuvent étre stockées dans le
document.

Dans cette tache, vous apprendrez a définir la liste des produits que vous désirez
déplacer d'un seul bloc.

. Sélectionnez un produit dans la zone géométrique ou dans l'arbre des

spécifications.

. Appuyez sur la touche CTRL et, tout en la maintenant enfoncée, cliquez sur

d'autres produits afin de les ajouter a la sélection initiale.

T.'h Body [Bodp1)

B DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_TAME_RSIDE [DEMO_CGE_CHAINS&W BODY_TAMK_RSIDE.1)

8 DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY_TANK_LSIDE [DEMO_CGE_CHAINSAW_BOCY_TANE_LSIDE.1)

— % DEMO_CGE_CHAINSAW S00Y STARFINGHOUSE [DEMO CGE CHAINSAW BODY STARTINGHOUSE 1)

—% DEMO_CGE_CHAINSAW 80DY STARTHANDLE (DEMO_CGE_CHAINSAw BODY STARTHAMDLE

—% DEMD_CGE_CHAIMS&W _BDDY_SILEMCERSLUIPFOAT [DEMO_CEE_CHAINSAW BODY_SILEMCERSUFFORT.N)

—% DEMO_CGE_CHAINS&W _BODY_SILEMCER [DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY _SILEMCER.T]

8 DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_SAFETYTRIGGER [DEMO_CGE_CHAINGAW _BODY_SAFETYTRIGGER.1)

T DEMO_CGE_CHAINS&W _BODY_PETROLCAP (DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY_PETROLCAP1)

-% DEMO_CGE_CHAIMNS&W _BODY_DILCAR [LMEMO_CGE_CHAINSAW _BOCDY_OILCAP1]

L8 DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_HOOK_FR4 [DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_HOOK_FR4.1]

B DEMO_CGE_CHAINS&W BODY GASTRIGRER [DEMO_CGE_CHAIMS&W BODY_GASTRIGGER.1]

=5 DEMO_CGE_CHAINS&W BODY_FILTER [DEMO_CGE_CHAIMS&W BODY _FILTER.1]

LB DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_CYLINDERCOVER (DEMO_CGE_CHAINSAW BODY _CYLINDERCOVER 1]

] DEMD_CGE_CHAMS&W BODY_CHARELASE _HSIDE [DEMO_LCLE_CHAIMS&W BODY_CHARELASE _RSIDE )

8 DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_CRAMKCASE_LSIDE (DEMO_CGE_CHAIMSAW _BODY_CRAMKCASE_LSIDE. 1)

~8 DEMO_CGE_CHAINSAW_BODY_CLUTCHCOVER [DEMO_CGE_CHAINS&w _BDDY_CLUTCHCOVER.1)

B DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY_FILTERCOVER [DEMO_CGE_CHAINSAW_BODY_FILTERCOVER.1)

%3 Engire [Engnea.1] Y . a

=% Sward [Sweoed 1]
) Handle [Hande 1)
Hpplcations

3. Sélectionnez Insérer->Navette dans la barre de menus ou cliquez sur l'icbne

Navette @P dans la barre d'outils DMU Fitting afin de créer une navette :

La boite de dialogue Edition de navette et la fenétre d'apercu s'affichent.

La boussole 3D se positionne automatiquement en fonction de I'axe de la navette
en cours de définition. Voir ci-dessous :



Edition de navette EE3

— D éfinition W alidation

Mo INavettE.'I [ ] Angle : |'I bdeqg

Sélectior; gl Wecteur : I‘-.-’Ecteur % j
Référence || Pas de référence T

Déplace : ik

@ Navette ?
() Ay

— @ 0K I 'ﬂ.-'-‘-.nnulerl

A présent, vous pouvez définir un angle de rotation maximal pour la navette
autour de I'axe absolu sélectionné. Cela signifie que le mouvement de la navette
est défini et validé par rapport a la valeur d'angle définie.

La fenétre d'apercu affiche les produits sélectionnés.

. (Facultatif)

Entrez un nom explicite pour la navette que vous voulez créer.



Pre-vizuahzation E |

e
5. Cliquez sur OK afin de créer la navette. s—tpplications
La navette est identifiée dans 'arbre des spécifications.

== avette

;"% M avette. 1

Les navettes ainsi créées ont un caractére permanent et peuvent étre stockées
dans le document. Elles apparaissent comme des entités distinctes dans l'arbre
des spécifications et peuvent étre sélectionnées et modifiées a tout moment.

#7
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Enregistrement d'une simulation

Avant d'aborder ce scénario, vous devez avoir créé une "navette" en suivant les
instructions décrites dans les étapes précedentes.

Dans cette tache, vous apprendrez a définir rapidement le mouvement d'une
"navette" et a I'enregistrer dans un objet simulable.

1. Sélectionnez Shuttle.1 dans I'arbre des spécifications.

SH ol ia

&
¥ Body (Body 1)
%&%} Engine (Engine.1)
#5 sword (Sword.1)
#-%5 Handle (Handle.1)
L#Fplicatiuns
=—avete
L3, —

Sélectionnez Insérer->Expérienceou cliquez sur l'icbne Expérience = .
La boussole 3D se positionne automatiquement en fonction de I'axe de la navette.

2

La boite de dialogue Edition d'expérience et la fenétre d'apercu s'affichent.
Vous étes désormais prét a enregistrer une simulation.



Edition d'Expénence K |

4k
L

D;In,nn

[ ] Animation du point de vue

|rzerer I bl odifier l Supprimerl R ecaler l

[ ] Insertion automatique

— Interférence ———— — Distance
Inactif j |Lnan::tif j

Editer lez analyzes l E diter lez objets zimulables I

@ Ok I - .-'-‘mnulerl
Vous pouvez maintenant enregistrer une simulation avec un point de vue animée.

Pour cela, activez I'option Animation de point de vue. Pour plus d'informations,
reportez-vous a la section Animation de point de vue.

La premiére séquence (navette dans la position de départ) est déja enregistrée
dans la simulation.

3. Sélectionnez le manipulateur afin de déplacer la navette dans la direction désirée.
4. Déplacez le curseur vers I'emplacement désiré de la navette.



5. Cliquez sur Insérer pour enregistrer et insérer dans la "simulation” la navette dans
sa nouvelle position.

6. Insérez de la méme maniére un nouvel emplacement :

Vous pouvez sélectionner et faire glisser tous les éléments du manipulateur (axe,
plan, arc, point) afin de les déplacer dans diverses positions.

7. Vous pouvez effectuer plusieurs manipulations avant d'insérer une nouvelle position
dans la "simulation"”.

8. Cliquez sur OK pour achever la création de la simulation.
La simulation est identifiée dans l'arbre des spécifications.



T3 Body (Body.1)
‘}Eﬂ Engine [Engine.1]
T3 Sword [Sword 1)
T4 Handle [Handle. 1)
I—.":".FIZI|II3-EI|ZII:II"IS
M avette
I—ﬁf M awvette. 1

=t :-:penenn:e

-—ZE Expénience.
ﬁg Mavette. 'I
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Relecture de la simulation

Avant d'aborder ce scénario, vous devez avoir créeé une "simulation" avec
différentes positions de navette en suivant les instructions décrites
préecédemment. Le document CHAINSAW.CATProduct est déja ouvert.

Dans cette tache, vous apprendrez a exécuter le déplacement d'une navette
enregistré dans une "simulation" a lI'aide de la commande Expérience.

Cliquez deux fois sur la "simulation" dans I'arbre des spécifications (Simulation.1).

+-F3 Body [Bodw.1]
ﬁﬂ Engine [Engine.1)
*—F{ﬂ Sword [Sword 1]
T Handle [Hande. 1]
w=Applications
Expérence
#—{ﬁ Eupénience.
w=Mavette
L;’% Mawette

La boite de dialogue Edition d'expérience et la fenétre d'apercu
s'affichent.

Edition dA'Expénience

E;In,nn ﬂ 1 |

[ ] &nimation du paoint de wue

Insérer i tModifier | Supprimer | Fecéler i

[ ] Inzertion automatique

Irterférence —————— Digtahce —————————
|inan::tif j |7Ina|::tif j

Editer les analyzes i E diter les objetz simulables i

@ 0K j o Annuler
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Si vous avez coché l'option Animation de point de vue lors de l'enregistrement de
la simulation, vous pouvez maintenant animer des points de vue tout en
enregistrant une simulation. Ces derniers sont pris en compte. Pour plus
d'informations, reportez-vous a la section Animation de point de vue.

Vous pouvez également sélectionner une "simulation" graphiquement en cliquant
sur les pistes.

Modifiez la valeur d'interpolation comme vous le désirez. Par exemple : 0,04.

I
S
G [7 i

Cliquez sur le bouton Lecture.
Le mouvement enregistré est rejoué.

M R

[ “u,nn L~ 1| Iﬂva'ﬂtl ~|

Vous pouvez revenir a tout moment a la séquence de départ. Utilisez les boutons
de type magnétoscope a votre convenance :

Avant(pas a pas)

Aller & position Temps maximum
Pause

Aller a position Temps zéro

Arriere (pas a pas)

Retour

oGO eE



Taches de base

Le tableau ci-dessous répertorie les informations que vous trouverez dans la section
Taches de base de l'utilisateur.

Configuration d'une Session
Navette
Simulation de montage mono-navette
Vue éclatée




Configuration de votre session DMU
Fitting Simulator

b Ouverture de l'atelier : Sélectionnez Maquette numérique -> DMU Fitting dans le

menu Démarrer. Un document vide apparait.
ﬁﬂ Définition d'une navette : Il existe trois méthodes pour créer des navettes :

@ Cliguez sur l'icbne Navette, puis sélectionnez les objets.

@ Sélectionnez les objets en premier, puis activez la commande Navette.

@ Cliquez avec le bouton droit sur Navette dans l'arbre des spécifications. Le
menu contextuel s'affiche.

® ®



Ouverture de l'atelier DMU Fitting Simulator

@  Dans cette tache, vous apprendrez a entrer dans I'atelier DMU Fitting Simulator et a ouvrir un nouveau
s==, document.
1. Dans le menu Démarrer, sélectionnez Maquette Numérique -> DMU Fitting.

L'atelier Fitting Simulator est chargé et un document vide s'ouvre :

o
[%]CATIA V5 - [Product1] H =] E3
n Démarrer  TeamPDM  Fichier  Edition  Affichage  Inserion  Ouotlz  Analpze  Fenétre 7 - |ﬁ' |i|
%Produitﬂ 2

Applications

YA e o e BN SR ens]

Sélectionnez un objet ou une commande |

L'atelier Fitting Simulator comprend :

@ un arbre des spécifications et une géométrie ;

@ des barres d'outils spécifiques ;

@ des commandes contextuelles disponibles a la fois dans I'arbre des spécifications et dans la

géométrie.
2.Vous étes maintenant prét a ouvrir des modeles et produits a I'aide de la commande Insérer-> Composant

existant ou Ouvrir->Fichier.
La désactivation de I'option de visibilité des spécifications dans la barre de menus (option Affichage) fait
disparaitre de I'écran I'arbre des spécifications, permettant ainsi d'utiliser ce dernier dans sa totalité.

@ Notez que lorsque vous créez un document, des barres d'outils supplémentaires peuvent venir s'ajouter a

la barre d'outils standard.

® ®



Définition d'une navette

Une navette est un jeu de produits définis de maniére explicite par la sélection

individuelle des produits.
Les navettes ont un caractéere permanent et peuvent étre stockées dans le

document.
Ouvrez le document TANK WITHOUT SHUTTLE.CATProduct.

)

|

I';g_ Dans cette tache, vous apprendrez a définir une navette. Vous déplacerez
=1 ensuite ce groupe d'objets selon un manipulateur. Pour plus d'informations,
reportez-vous aux sections Déplacement de la navette et Déplacement du
manipulateur indépendamment de la navette.

E 1. Sélectionnez le produit requis dans la zone géomeétrique comme indiqué
a2

ci-dessous :

\l

2. Cliquez sur l'icone Navette

La boite de dialogue Edition de navette et la fenétre d'apercu s'affichent :


file:///I|/V5R5_travail/V5R5/V5R5_fr/FitEnglish/fitug.doc/src/samples/TANK_WITHOUT_SHUTTLE.CATProduct

new

Edition de navette EES

— DEfinition Yalidation
Mo IIM [ Angle : [15deg
Selection: Wechewr |vec:teur e j
Référence || Pas de référence T
Déplace: @ Mavette %

() Axe

@ (K a Annuler

-
La barre d'outils de manipulation s'affiche aussi :

t aripulation
B %%

La représentation graphigue de la navette s'affiche. Elle correspond a I'axe de
la navette a créer.

e
-
5

A présent, vous pouvez spécifier un angle de rotation maximal autour de I'axe
absolu pour la navette. Cela peut étre tres utile pour éviter de renverser le
liquide contenu dans certains assemblages tels qu'un réservoir de carburant,
par exemple.

Cela signifie que le mouvement de la navette est défini et validé par rapport a
la valeur d'angle définie.

- Cochez I'option de valeur Angle.

Les champs des valeurs ne sont plus désactives.

Entrez 45 deg comme valeur de I'angle et sélectionnez le vecteur Y.

Remarque : Le vecteur Z représente I'axe horizontal, c'est pourquoi, dans
notre exemple, nous devons sélectionner le vecteur Y (I'axe vertical) pour
eviter de renverser les liquides.

La fenétre d'apercu affiche les produits sélectionnés.

Pour modifier les parametres d'affichage par défaut de cette fenétre, consultez
la section "Personnalisation des parametres de DMU Navigator" dans le guide
de l'utilisateur DMU Navigator.



Pré-vizualization _ O]

5. (facultatif)

Sélectionnez des produits dans l'arbre des spécifications ou la géométrie pour
les retirer de la navette.

6.
(Facultatif)
Entrez un nom explicite pour la navette que vous désirez creer.

Edition de navette K E3
— DEfinition Yalidation
Mo TAME_SHUTTLE] 3 Angle: [45deg
Sélection: Wecteur : I"»-"ecteur » j
Héférence ;| Pas de référence T
Déplace: @ Mavette s
() Axe ?

~ Q&DK I 'ﬂ.ﬂ'mnulerl

7. Cliquez sur OK pour terminer la création de la navette.

La navette est identifiée dans I'arbre des spécifications et dans la zone
géomeétrique.




CAEC

i rocluct]

% Body (Body.1)
#-%3 Engine (Engine.1)
‘%@ Sword (Sword.1)
*_%@ Handle (Handle.1)

-._AFFI”CE.“DHS

==[avette

Lﬁ, TANK_SHUTTLE W )
Les navettes ainsi créées ont un caractere permanent et peuvent étre stockées
dans le document. Elles apparaissent comme des entités distinctes dans

I'arbre des spécifications et peuvent étre sélectionnées et modifiees a tout
moment. Voir Edition d'une navette.

Si vous voulez désactiver le paramétre d'affichage automatique de la fenétre
d'apercu, décochez la case Objets manipulés dans I'onglet DMU Navigator
accessible par la commande Outils->Options. Pour plus d'informations,
reportez-vous a la section Personnalisation des parametres de DMU Navigator
dans le guide de l'utilisateur DMU Navigator.

#7/
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Navette

A propos des navettes : Contient des informations générales sur les navettes.

Edition de navette : Dans l'arbre des spécifications, cliquez deux fois sur la navette que
vous avez définie pour la modifier ou cliquez avec le bouton droit sur la navette et
sélectionnez objet Shuttle.1->Définition dans le menu contextuel. Renseignez les champs
requis dans la boite de dialogue Edition de navette et cliquez sur OK.

Déplacement de la navette : Cliquez deux fois sur la navette dans I'arbre des spécifications.
La boussole 3D permet de déplacer la navette comme vous le désirez.

Déplacement du manipulateur : Cliquez deux fois sur la navette dans I'arbre des
spécifications. La barre d'outils de manipulation s'affiche. Le mode Attachement est activé
par défaut. Passez en mode Détachement. Déplacez la boussole 3D comme vous le
désirez.

Accrochage de la navette sur la géométrie : Utilisez la touche Ctrl et la boussole 3D pour

faire glisser la navette sur l'objet requis.

DO
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A propos des navettes

Une navette est un jeu de produits définis de maniere explicite par la sélection
individuelle des produits.
Les navettes ont un caractére permanent et peuvent étre stockées dans le document.

Les navettes sont identifiées par un nom dans l'arbre des spécifications et par un

I o
symbole dans la zone geométrique.

Création d'une navette :
Il existe trois méthodes pour créer des navettes :

@ Cliguez sur l'icbne Navette, puis sélectionnez les objets.

@ Sélectionnez les objets en premier, puis activez la commande.

@ Cliquez avec le bouton droit sur Navette dans I'arbre des spécifications. Le
menu contextuel s'affiche.

Les navettes ainsi créées ont un caractere permanent et peuvent étre stockées dans
le document. Elles apparaissent comme des entités distinctes dans I'arbre des
spécifications et peuvent étre sélectionnées et modifiees a tout moment.

Que déplacez-vous ?

L'option Navette est activée par défaut ce qui entraine le déplacement conjoint de I'axe
et de la géométrie lors du déplacement d'une navette. Si vous lui préférez l'option Axe,
le déplacement s'applique au seul axe de la navette. Reportez-vous aux sections
Déplacement de la navette et Déplacement du manipulateur.

Comportement de |'axe de la navette :
Si vous avez créé une navette en cliqguant d'abord sur l'icbne (action->objet) :

@ la navette est vide et I'axe de la navette est a son origine absolue (document).
@ vous ajoutez un objet a cette navette, I'axe de la navette se déplace par défaut
vers le centre de la boite d'encombrement de cet objet.

Si vous avez créé une navette en sélectionnant les objets en premier (dans la zone
géomeétrique ou dans l'arbre des spécifications) (action->objet) :

@ la navette comprend un ou plusieurs objets, I'axe de la navette est positionné
au centre de la boite d'encombrement des objets sélectionnés.
@ vous ajoutez un objet a cette navette, I'axe de la navette ne se déplace pas.

Accrochage de la navette a la géométrie :

Utilisez la touche Ctrl et la poignée de manipulation de la boussole 3D pour faire
glisser la navette sur I'objet requis. Puis, lachez le bouton de la souris pour déposer la
navette et la boussole sur |'objet.



Vous pouvez utiliser la barre d'outils de manipulation a tout moment. Pour plus
@d'informations, reportez-vous aux sections Barre d'outils de manipulation et

Informations complémentaires sur la barre d'outils de manipulation.
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Edition d'une navette

Une navette est un jeu de produits définis de maniére explicite par la sélection individuelle
des produits. Les navettes ont un caractére permanent et peuvent étre stockées dans le
document.

Dans cette tache, vous apprendrez a éditer une navette. Cette procédure peut étre réalisée
avant ou apres la création de la navette.

Ouvrez le document CHAINSAW.CATProduct, puis sélectionnez Maquette numérique ->
DMU Fitting dans le menu Dématrrer.

Vous avez défini au moins une navette. Pour plus d'informations, reportez-vous a la section
Définition d'une navette.

Dans l'arbre des spécifications, cliguez deux fois sur la navette que vous avez définie pour la
modifier ou cliquez deux fois sur la navette et sélectionnez objet Shuttle.1->Définition dans le
menu contextuel.

Enzembles de zélections...

D&finir un ensemble de zélections

@ Cacher/montrer

Objet Mavette.1

La boite de dialogue Edition de navette apparait et affiche le contenu de la navette que vous
avez sélectionnée. Les objets inclus dans la navette sont mis en évidence dans l'arbre des
spécifications et dans la géométrie.

FProduiti

Edition de navelte EHE:
+—55 Body (Body.1) "
— Di&finition " alidation
:t.—fi?’ Engine (Engine 1) | |Nom  [Navette [ &ngle: [i5ea
Sélection: e e Wecteur &
*'_{? Sword (Sword.1) Référence ;| Pas de référence I‘-Iecte?r iﬂ £l
. H |_"}
_ HERGIEHEREET PPt @ Naves ?
. . i) Bue
?,&ippllcaﬂoﬂs '
=— M avette @ 0K - .ﬁ.nnuler_]

I—f.% Mavette.l

Modifiez le contenu de la navette a votre convenance. Pour cela, procédez comme suit :

(facultatif)

Sélectionnez les objets a supprimer dans l'arbre des spécifications ou dans la géométrie, ou
sélectionnez de nouveaux objets a ajouter.

(facultatif)

Renommez la navette. Par exemple, entrez Shuttle.1a dans la zone Nom.
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Votre opération est automatiquement prise en compte. La zone de sélection de la boite de
dialogue Edition et la fenétre d'apercu sont mises a jour automatiquement. La nouvelle
sélection est mise en évidence dans l'arbre des spécifications et dans la zone géométrique.
Cliquez sur OK pour confirmer I'opération.

L'option Navette est activée par défaut ce qui entraine le déplacement conjoint de I'axe et de
la géométrie lors du déplacement d'une navette. Si vous lui préférez l'option Axe, le
déplacement s'applique au seul axe de la navette. Reportez-vous aux sections Déplacement
de la navette et Déplacement du manipulateur.

Vous pouvez utiliser la barre d'outils de manipulation a tout moment. Pour plus
d'informations, reportez-vous a la section Barre d'outils de manipulation.

A3
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Déplacement d'une navette

Dans cette tache, vous apprendrez a déplacer la navette que vous venez de définir vers I'emplacement désiré. Pour
cela, vous allez utiliser le manipulateur graphique, aussi appelé la boussole 3D.

Remarquez que le manipulateur graphique est attaché par défaut a la navette. Vous pouvez constater, dans la barre

d'outils de manipulation, que l'icbne Attachement @f est activée.
Vous avez défini une navette. Ouvrez le document CHAINSAW.CATProduct.

. Cliguez deux fois sur la navette dans l'arbre des spécifications (shuttle.1).

La boite de dialogue Edition de navette, la fenétre d'apercu et la barre d'outils de manipulation s'affichent.

g H b anipulation
=—Navelle
IE

L%, wweren
]

|
-—Alpplicationa

b P

s
o

o

La boussole 3D s'accroche a I'axe de la navette.

2.
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L'option de déplacement de la navette est activée par défaut ce qui entraine le déplacement conjoint de I'axe de la
navette et de la géométrie.

3. A partir du manipulateur, cliquez sur l'axe Z.
4. Déplacez le curseur vers I'emplacement désiré de la navette.

5. A partir de la boussole 3D, cliquez sur le plan X.
6. Faites glisser le curseur vers la gauche.

7. Utilisez au besoin la commande Annuler.




8. Sélectionnez l'axe Z et faites glisser la boussole 3D.

9. Déplacez le curseur a I'emplacement désiré
pour la navette.

10. Appliquez une rotation & la navette. Pour cela, procédez comme suit :

Faites glisser un arc de la boussole. Faites glisser par exemple I'arc xz vers la gauche pour appliquer une rotation a la
navette dans le plan sous-tendu par l'arc xz :

A présent, vous étes prét a utiliser I'icbne Déposer.
1. _ E@*
Cliquez sur l'icbne Annuler .
12. _ b
Cliquez sur l'icbne Déposer A@&'
@ Pointez sur le manipulateur blanc de la géométrie.
@ Cliquez sur le bouton de la souris.

La navette est positionnée.



13

. M
Cliquez sur l'icbne Déposer A@&'

Pointez sur le manipulateur rouge de la navette.
Cliquez sur le bouton de la souris.

Pointez sur le manipulateur blanc de la géométrie.
Cliquez sur le bouton de la souris.

Vous pouvez également entrer des coordonnées plus précises a l'aide de la boite de dialogue de manipulation de la
boussole. Pour ce faire, vous pouvez :

cliguer avec le bouton droit de la souris sur la boussole 3D et sélectionner Edition dans le menu contextuel qui
s'affiche

ou cliquer sur l'icone Editeur =" dans la barre d'outils de manipulation.

Paramétres de Manipulation de la Bouszole EE

Positior

Coordanées: U:m = I1|TI|TI 2w |?E|,5mm = Appliguer Eu:usitiu:unl

&ngles dEuler; Fhi ||:|E|EEI E Theta: ||:|E|Eg E Pi: |Elu:leg E

Incrément

Tranzlation Rotation

LI:IUITIITI E . I y I Auell - I + I
i [Omm [ I + I Angle: [Ddeg B2 snew - I + I
" Inmm E ) I Y I Auew - I + I

Distance: |Elmm - I + I
b ezurer la distance. .. l bl ezurer I'angle... I

Fermer I




14. Cliquez sur OK dans la boite de dialogue Edition de navette.
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Déplacement du manipulateur independamment de
la navette

I'@' Dans cette tache, vous apprendrez a repositionner le manipulateur graphique (boussole 3D) sans déplacer
X
la navette. L'objectif de cette tache est d'illustrer l'utilisation des commandes Déposer ,,@3’

== B
Attacher/Détacher @f et Annuler )
Vous avez défini une navette. Reportez-vous a la section Définition d'une navette.
Ouvrez le document MOVE_SHUTTLE.CATProduct.

&

Cliquez deux fois sur la navette dans l'arbre des
spécifications (shuttle.2).

/|
=

|
-—Alpplica’[iorws
=—Navetle

Eﬂ MNavetie ]
-3 Navette2
b

La boite de dialogue Edition de navette, la fenétre d'apercu et la barre d'outils de manipulation s'affichent.

=]

@Le mode Attachement est le mode par défaut

M anipulation

2. Assurez-vous que le champ Sélection de la boite de dialogue Edition de navette est désactivé afin de
conserver la sélection de votre choix.
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Passez en mode Détachement en cliquant sur l'icbne Attacher/Détacher @
La boussole 3D change de couleur :

Vous étes maintenant en mode Détachement.
L'icdne a changé dans la barre d'outils de manipulation.

La boussole 3D et la navette sont indépendantes I'une de l'autre.

Faites glisser la boussole 3D comme illustré ci-dessous.

-
Cliquez sur l'icbne Annuler A@ pour retrouver I'emplacement initial de la boussole 3D.

S
Cliquez sur l'icbne Déposer A@f dans la barre d'outils de manipulation ou faites glisser I'icone et
déposez-la sur une aréte.

Disposez le manipulateur a I'emplacement désiré comme illustré ci-dessous :



Passez en mode Attachement en cliquant sur l'icbne Attacher/Détacher.
La boussole 3D retrouve sa couleur initiale.

A présent, faites glisser un arc de la boussole pour appliquer une rotation a la navette :

Vous pouvez également effectuer un glisser-déposer de la poignée de manipulation (carré rouge), ce qui
correspond a un raccourci de la combinaison des commandes Détacher, Déposer et Attacher.




L

10.

Notez que vous ne pouvez pas déplacer la navette tant que le manipulateur est en mode Détachement.
L'axe de la navette reste lié a la navette.

Notez également que vous pouvez modifier & tout moment la position de la boussole 3D a l'aide du menu
contextuel.

Si vous utilisez I'icone Inverser, la boussole 3D et la navette attachée sont retournées.

#%
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Cliquez sur OK pour confirmer |'opération.



Accrochage de la navette a la geomeéetrie

@ A propos de l'accrochage de la navette a la géométrie

Dans certains cas, vous devez repositionner la navette sur la géométrie (a savoir,
sur I'axe de symétrie, sur les centres de rotation, etc).

Vous pouvez par exemple repositionner une vis dans son trou.

Si vous ne travaillez pas en mode conception (en d'autres termes, vous n‘avez pas
la géométrie d'origine), vous disposez de trois options pour repositionner la
navette :

e
1. Utilisez l'icbne Déposer & de la barre d'outils de manipulation en une seule
fois.

@ Cliquez deux fois sur la navette dans l'arbre des spécifications ou dans la
zone geomeétrique.
La barre d'outils de manipulation s'affiche.

@ Cliquez sur I'icone Déposer.

@ Pointez sur le manipulateur blanc de la géométrie.

@ Cliquez sur le bouton de la souris.

La navette s'accroche a I'emplacement désiré.

X
2. Utilisez l'icobne Déposer & de la barre d'outils de manipulation en plusieurs
fois.

@ Cliquez deux fois sur la navette dans l'arbre des spécifications ou dans la
zone géometrique.

La barre d'outils de manipulation s'affiche.

Cliquez sur l'icone Déposer.

Pointez sur le manipulateur rouge de la navette.

Cliquez sur le bouton de la souris.

Pointez sur le manipulateur blanc de la géomeétrie.

Cliquez sur le bouton de la souris.

COG OO

Les carrés (rouge et blanc) coincident. La navette s'accroche a I'emplacement
désire.

3. Utilisez la touche CTRL et la boussole 3D.

Maintenant, lorsque vous travaillez en mode conception (la géométrie d'origine est
disponible)

La boussole 3D reconnait les caractéristiques géomeétriques.

Le meilleur moyen d'accrocher la navette a la géométrie est d'utiliser

@ latouche CTRL et la boussole 3D.



Pour plus d'informations sur l'icbne Déposer, reportez-vous aux sections
Déplacement de la navette et Informations complémentaires sur la barre d'outils de

manipulation.

Dans cette tache, vous apprendrez a repositionner avec précision la navette sur la
geomeétrie a l'aide de la touche CTRL et de la boussole 3D en mode conception.

Vous avez défini une navette. Reportez-vous a la section Définition d'une navette.
Ouvrez le document plane.CATProduct.

1. Sélectionnez Edition->Représentations->Mode conception pour accrocher la
navette sur la géoméetrie (axe, points, points d'intersection).

E 2. Cliquez deux fois sur la navette dans l'arbre des spécifications (shuttle.1).

La boite de dialogue Edition de navette, la fenétre d'apercu et la barre d'outils de
manipulation s'affichent.

3. Déplacez la navette (shuttle.1) comme indiqué ci-dessous.

Maintenant, vous devez accrocher la navette a la géométrie (dans le cas présent,
sur I'axe de la molette).
Vous allez repositionner la navette sur son emplacement initial.

3. Utilisez la touche Ctrl et la poignée de manipulation de la boussole 3D pour
faire glisser la navette sur I'objet requis.

4. Lachez le bouton de la souris pour déposer la navette et la boussole sur I'objet.

La navette est accrochée a la géométrie.

5. Repositionnez la navette si nécessaire.
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Simulation de montage mono-navette

-

¥

4 #nimation du point de et

“H

o Générer un fichier d'animation

L

Enregistrement d'une simulation : Cliquez sur l'icbne Expérience ou
seélectionnez Insérer->Expérience dans la barre de menus. Déplacez la
navette aussi souvent que nécessaire, en cliquant sur Insérer pour
enregistrer les séquences. Puis, cliquez sur OK pour confirmer
I'opération.

Enregistrement automatique d'une simulation : Cliquez sur l'icone ou
sélectionnez Insérer->Simulation dans la barre de menus, puis
choisissez I'option Insertion automatique dans la boite de dialogue
Edition d'expérience. Cliquez sur l'icbne Insertion automatique dans la
barre d'outils de manipulation et choisissez les parametres qui
conviennent. Puis, cliquez sur OK et démarrez l'enregistrement de la
simulation.

Utilisation de la commande Lissage : Sélectionnez la simulation dans
I'arbre des spécifications et cliquez sur l'icbne Lissage. Cliquez sur OK.
Animation de point de vue : Relancez maintenant la simulation avec
I'option Animation de point de vue activée.

La simulation est affichée avec les modifications apportées au point de
vue enregistrées dans la simulation.

Conversion d'une simulation : Cliquez sur l'icone Convertir. Vérifiez que
I'option Générer un replay est activée, puis cliquez sur OK pour
convertir la simulation et créer un objet Rejouer.

Génération d'une animation : Cliquez sur l'icdne Convertir et vérifiez
que l'option Générer un fichier d'animation est activée. Sélectionnez le
pas de temps dans la liste déroulante, puis cliqguez sur Nom de fichier et
sur Enregistrer.

Le fichier d'animation est enregistré au format AVI Microsoft.
Visualisation d'une simulation : Cliquez sur I'icbne Rejouer ou cliquez
deux fois sur I'objet Rejouer dans l'arbre des spécifications. Visualisez
la simulation enregistrée a l'aide des boutons VCR.

DO
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Cliquez sur l'icbne Expérience ==

Enregistrement d'une simulation

Dans cette tache, vous apprendrez a enregistrer une simulation (scénario d'une simulation de montage mono-navette).

Ouvrez le document RECORD SIMULATION.CATProduct .

ou sélectionnez Insérer->Expérience dans la barre de menus.

La boite de dialogue de sélection s'affiche et permet de sélectionner la navette que vous désirez utiliser dans votre simulation.
La boite de dialogue Edition d'expérience et la fenétre d'apercu s'affichent.

Sélection O] x|
Ous ezgaye? de créer une experence vide, -
=4
Mavette. 1

@ 0K j 'ﬂ.ﬁ.nnulerj

—

Notez que vous pouvez également choisir de sélectionner la navette en premier, puis l'icbne Expérience. Dans ce cas, la boite de dialogue de
sélection ne s'affiche pas.

. Cliquez sur le bouton Insérer et enregistrez la séquence de départ.

Notez que vous pouvez modifier la configuration d'affichage de la fenétre d'apercu a l'aide de la commande Outils->Options.

@ Insérer signifie que vous enregistrez et insérez des séquences dans le scénario.
L'emplacement initial de la navette est automatiquement enregistré comme séquence de départ.
Pour repositionner la navette, supprimez la position de départ ou modifiez-la.
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Déplacez la navette vers I'emplacement désiré via le manipulateur.

Cliquez sur l'option Insérer et enregistrez la séquence désirée.

. Déplacez la navette aussi souvent que nécessaire, en cliquant sur Insérer pour enregistrer les séquences.

Vous pouvez a tout moment activer l'insertion automatique. Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Enregistrement automatique d'une

simulation.




Sélectionnez l'interpolation appropriée, par exemple 0,04. Vous pouvez a tout moment modifier ou choisir l'insertion automatique.

7. Cliquez sur OK pour confirmer 'opération.
La simulation est identifiée dans I'arbre des spécifications.

L .
==Applications
Mawvette

% Mawette.l
% Mawette 2
=—Expérience
ih— Expérience.]

Vous pouvez a tout moment appuyer sur le bouton d'édition des analyses dans la boite de dialogue Edition d'expérience :
Elle est vide car vous n'avez pas défini d'interférences.

Edition des Analyses de I'Expérience EHEd
Ncll Nu:lml
Wizualizer, I Ajouter. . I Effamer I
@ 0K
.

Vous avez enregistré une simulation basée sur des navettes. Vous avez sélectionné ici shuttle.2. Gardez a l'esprit que I'édition de navettes se

@ Le bouton Editer les objets simulables permet d'ajouter des objets simulables, notamment des caméras, etc.
& répercute sur la simulation.
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n@wEnregistrement automatique d'une

simulation (barre d'outils Manipulation)

|

2

Dans cette tache, vous apprendrez a enregistrer une simulation automatiquement a l'aide
de la fonction d'insertion automatique et de la détection automatique de collision en
mode Durant le déplacement (possibilité d'enregistrer des pas d'angle et de distance).

Vous pouvez manipuler la navette avec la souris ou la space ball/space mouse.
Ouvrez le document TANK_SHUTTLE.CATProduct.

Assurez-vous que les parametres sont corrects :
Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Personnalisation des parametres de

DMU Fitting.

. Sélectionnez Ouitils ->Options... dans la barre de menus.

La boite de dialogue Options s'affiche.
@ Cliquez sur I'élément DMU Fitting.

Dans le champ Configuration de I'enregistrement automatique, cochez |'option "Durant le
déplacement”.

Dans Mode de manipulation en simulation de navette, cochez le mode "Stop sur collision”
ainsi que l'option "Insertion automatique".
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DMU Fitting |

R etour sur collizion
C[E]E [ ] Callizion sonare

Configuration de 'enregistrement autamatique
'T () A relachement de bouton de souris
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@ Durant le déplacement
Critére de Diztance [ Omm
Critére ddngle Bdeg

Y alidation angulaire de la navette

ﬁ [ ] Limitation angulaire
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Yecteur Yecteur 7 j

Mode de manipulation en zsimulation de navette
i) Pas de détection de collision

i_) Détection de collizion

@ Stop sur collision

4 Enregiztrernent automatique

Ewitement de callizion

@r [ ] Lizzage automatique

4. Cliquez sur OK pour confirmer 'opération. Les nouveaux parametres sont pris en compte
5. Double-cliquez sur Shuttle.1 (défini sur le réservoir) dans 'arbre des spécifications :

@ L'angle défini est de 45 degreés.

@ Fermez la boite de dialogue Edition de navette.

Le mouvement de la navette est défini par rapport a la valeur de I'angle de rotation

E dition de navette EHE
— D éfinition W alidation
M [Shuttle. 1 4 Angle - [45deg
Selection: Wechelr
Référence | Pas de référence
Deplace: & Bl relie
() A
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Sélectionnez Shuttle.1 dans l'arbre des spécifications.

5.
6.

Cliquez sur I'icbne Expérience F dans la barre d'outils DMU Simulation.



L'option d'insertion automatique est cochée dans la boite de dialogue Expérience et le

).

7. Pour lancer I'enregistrement de la simulation, cliquez sur le bouton gauche de la souris.

mode Stop sur collision est activé

: M
8. Déplacez la navette aussi souvent que nécessaire ; les séquences sont enregistrées
automatiquement.
9. La simulation s'arréte lorsque la navette entre en collision ; le produit est alors mis en
évidence. Cette position n'est pas enregistrée et I'option Stop sur collision permet de
valider la simulation.

Vous obtenez ce qui suit :



10. Cliquez sur OK dans la b0|te de dlalogue Edltlon d'expérience.
E dition d'expérience EEL |

Nnm:|M|

|4|HIIIIH|>IH|
AIBEIEI _|1 -]

[ ] Animation du point de wue

Inzérer I t odifier l Supprimer l Fecaler I

i [ngzertion autaormatigue

Interférence —————— Distance ———————
’Lnactif j ’Lnactif j
Editer les analyzes l Editer les abjetz zimulables l

- ﬁh I ﬂ.ﬁ.nnulerl

La précision de I'enregistrement varie en fonction de la vitesse de manipulation. En

d'autres termes, la précision est approximative puisque la limite d'enregistrement est
basée sur la distance sélectionnée la plus élevée.

#7/
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n8&w Utilisation de la commande
Lissage

Dans cette tache, vous apprendrez a lisser des positions dans une simulation. Vous
avez enregistré une simulation a l'aide de la space ball et de la fonction d'insertion
automatique. Vous avez utilisé la détection de collision automatique. La commande
de lissage permet I'évitement des collisions, dans la mesure ou cette commande
supprime les positions inutiles.

Ouvrez le document SMOOTH.CATProduct.

. Dans l'arbre des spécifications, sélectionnez Simulation.1.

I!'"".r
#—4%3 Body [Body.1)
!ﬁ@ Engine [Engine.1)
3 Sword (Sword 1)
-5 Handle [Handie1)
==tpplications
Mavette
==Expénence
1 . .
#—ﬁﬁ Eupénience.

%

%

La boite de dialogue Lissage s'affiche.
Entrez 10 mm.

Cliquez sur l'icone Lissage
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Simplification 7]
— Simulables —— Parameétres
@ Shuttle Faz en tranzlation ;1 Omm
Gain en rotation ;1 H
5 Angle : 45deg
Wecteur : TR j
:_}ID.-.D
|
@ 0K @ Annuler
e |

3. Cliquez sur OK.

Vous obtenez ce qui suit :




Animation d'un point de vue dans une simulation

[ Dans cette tache, vous apprendrez a animer des points de vue dans une simulation.

Ouvrez le document RECORD SIMULATION.CATProduct .

1. Sélectionnez shuttle.2 dans la zone géométrique ou dans l'arbre des spécifications.

Cliquez sur l'icbne Expérience = }
La boite de dialogue Edition d'expérience et la fenétre d'apercu s'affichent.
3. Cliquez sur le bouton Insérer et enregistrez les séquences.
& N'oubliez pas que la position de départ est enregistrée automatiquement. Pour repositionner la navette,
supprimez la position de départ ou modifiez-la.
@ @ Insérer signifie que vous enregistrez et insérez des positions avec les points de vue actuels dans le
scénario.

Edition d'Expénence E |

|N om|E xpérience. 2 |

I
o e
G P* = <

[ #inimation du point de vue!

Inzérer l b odifier l Supprimer l Recaler I

[ Insertion automatique

— Interférence ————— — Digtance
IInactif j IInau:tif j

Editer les analyzes l E diter les objetz simulables l

@ 0k | @ anmnue ]

4.Déplacez la navette vers I'emplacement désiré via le manipulateur.
5. Cliquez sur l'option Insérer et enregistrez la position désirée.

6 Déplacez la navette aussi souvent que nécessaire, en cliquant sur l'option Insérer pour enregistrer les séquences.
" Modifiez le point de vue comme indiqué ci-dessous :
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7. Sélectionnez l'interpolation appropriée. Vous pouvez a tout moment modifier ou choisir l'insertion automatique.
La simulation est identifiée dans l'arbre des spécifications.

Insertion automatique :
@ Vous pouvez a tout moment activer l'insertion automatique. Pour plus d'informations, reportez-vous a la section

Enregistrement automatique d'une simulation.

*—f-\ plications

Manette

% MNawvettal
% Mawvette.2
Experience

é@j Expérience.1
8. Relancez maintenant la simulation avec l'option Animation de point de vue sélectionnée.
La simulation est relancée avec les modifications apportées au point de vue.

I3 Bpimation du point de vue;
@ Vous pouvez activer l'option Animation de point de vue a tout moment, avant ou apres l'enregistrement de la

simulation.

9. Cliquez sur OK pour enregistrer la simulation.
Vous pouvez maintenant créer une relance ou une animation. Il suffit pour cela de convertir la simulation.

Vous avez enregistré une simulation basée sur des navettes. Vous avez sélectionné ici shuttle.2. Gardez a I'esprit

& que I'édition de navettes se répercute sur la simulation.

#7/
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Conversion d'une simulation

Dans cette tache, vous apprendrez a convertir une simulation enregistrée pour
générer une relance ou une animation.

Vous avez enregistré une simulation. Reportez-vous a la section Enregistrement
d'une simulation.

Ouvrez le document COMPILE_SIMULATION.CATProduct.

. a
Cliquez sur l'icbne Convertir %

La boite de dialogue Conversion Expérience s'affiche.

. Vérifiez que l'option Générer un replay est activée.
_ (Facultatif)

Entrez un nom explicite pour la relance a créer.

Converzion Expénence Kl Ed

< Générer un replay
Mom:{Film. 1

L] Générer un fichier d'animation |[Bicrosait 24 j

I I arm du fichier .. I|

— D &firution

1 Eae] - .
Mom de l'expérnence I Expérience. -
w

Pas deteros: R ~

[ ] Animation de point de vue

@ 0k | @ annuer |

La conversion d'une simulation permet de générer une relance ou une animation.
Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Génération d'une animation.

Si vous avez activé I'option Animation de point de vue dans l'enregistrement de la
simulation, cette option reste activée dans la boite de dialogue Conversion
Expérience.

Par défaut, I'option Animation de point de vue n'est pas activée.

. Cliquez sur la liste déroulante Pas de temps et sélectionnez le nombre de pas que

doit comporter chaque séquence (par exemple, 0,2).

. Cliquez sur OK pour convertir la simulation et créer un objet Replay. L'objet Replay

est créé et identifié dans I'arbre des spécifications.
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#—Applicati::uns
T—Mavette
% Mawvette.

% Mawvette Z
==Experience

I
i—{ﬁﬂ Expérience.]

E=Film

#3
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Génération d'une animation

Dans cette tache, vous apprendrez a convertir une simulation enregistrée pour
générer une relance ou une animation.

Ouvrez le document COMPILE SIMULATION.CATProduct .

. i |
Cliquez sur I'icbne Convertir %

La boite de dialogue Conversion Expérience s'affiche.

Converzion Expérience E

[ ] Générer un replay
e

4 Geénérer un fichier d'animation | Microsoft A j Dptinnsl

|E:htmphsimulatin:nn 1.awi | Momm du fichier .. I

— Défirition

Mom de l'expénence i lation. 1

Ll

Fasz de tempz 1

[ ] Animation de point de wue

@ 0K o Annuler I

. Vérifiez que I'option Générer un fichier d'animation est activée.
. (Facultatif)

Entrez un nom explicite pour le fichier d'animation a créer.

Activez la boite a liste déroulante Pas de temps et sélectionnez le pas voulu.

. Cliquez sur Nom du fichier pour enregistrer votre animation.

La boite de dialogue Enregistrer sous s'affiche.

. Cliquez sur Options pour afficher la boite de dialogue Parameétres de compression.

Sélectionnez les options requises et cliquez sur OK.

. Cliquez sur Enregistrer.

Le fichier d'animation est créé et enregistré au format Microsoft AVI.

La conversion d'une simulation permet de générer une relance ou une animation.
Reportez-vous a la section Animation d'un point de vue.

#3%
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Relecture de la simulation

Dans cette tache, vous apprendrez a rejouer le film résultant de la conversion de la simulation.

"

Ouvrez le document REPLAY SIMULATION.CATProduct.

!

‘H
1

' Cliguez sur l'icbne Rejouer : % ou double-cliquez sur Replay.2 dans l'arbre des spécifications.
La boite de dialogue Rejouer s'affiche :

2. Spécifiez la vitesse de votre choix, par exemple x 1.

O -1~

Nom: [Replpz =]
I
AR

Em :Iﬂ =]

[ ] Animation du point de vue

E diter lez analyzes I

[nterférence Dizgtahce ———
’inactif j ’Lnactif j
Fermer I

-

Cochez I'option Animation de point de vue pour prendre en compte les points de vue
enregistrés lors de la simulation.

Bien sdr, indiquer un nombre élevé d'interpolations revient & visualiser le scénario tres
lentement.

3. Revenez a la séquence de départ.
Utilisez par exemple les boutons de type magnétoscope.

&4

GJ™ B v

o Armation du point de wue

4. Avancez d'un pas.


file:///I|/V5R5_travail/V5R5/V5R5_fr/FitEnglish/fitug.doc/src/samples/REPLAY_SIMULATION.CATProduct

T
G[™ Ex°

4 Animation du point de vue

5. Modifiez la vitesse a tout moment.
6. Avancez a nouveau d'un pas.

G Iann =3 | P

' Animation du point de wue

7. Visualisez le scénario a partir de la séquence de départ avec 1 interpolation entre les
séquences enregistrées.

Vous pouvez choisir I'un des modes de bouclage pour rejouer I'animation de fagon continue
(dans une direction seulement ou dans une direction, puis dans l'autre).

£/
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Vue éclatée

Vous pouvez utiliser la fonction Vue éclatée pour mieux comprendre la structure de votre assemblage, analyser ses
possibilités de démontage ou disposer d'une vue éclatée imprimée de votre produit en vue d'une analyse plus
approfondie.

'\un/"

<2 Vue éclatée d'un produit : Sélectionnez un produit, puis cliquez sur l'icone Vue éclatée. Sélectionnez le type de
vue éclatée et le parametre de profondeur requis. Cliquez sur Appliquer.

Vue éclatée d'un assemblage contraint : Sélectionnez un produit, puis cliquez sur l'icbne Vue éclatée. Affectez
le type Contraint & la vue éclatée, puis cliquez sur Appliquer.

Vue éclatée d'une navette : Sélectionnez une navette, puis cliquez sur l'icbne Vue éclatée. Sélectionnez le type
de vue éclatée et le parametre de profondeur requis. Cliquez sur Appliquer. L'intérét de I'opération réside dans
la capacité de visualiser tous les composants séparément au sein d'un méme plan. Vous pouvez maintenant
imprimer la vue éclatée.

@ ®
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Vue éclatée d'un produit

Cette tache illustre I'utilisation de la vue éclatée. La vue éclatée d'un assemblage
permet de visualiser ses différents composants séparés les uns des autres.
Néanmoins, vous pouvez a tout moment contréler la structure du produit a l'aide
de l'arbre des spécifications. La vue éclatée permet une compréhension fine de
la structure du produit dans un environnement 3D.

Ouvrez le document CHAINSAW.CATProduct .

Sélectionnez Productl dans I'arbre des spécifications.

% Product]
% Body [Body. 1]
% Engine [Engine. 1]
% Sword [Sword. 1]

t% Handle [Handle. 1)
A pplications
'l.un.-"
Cliquez sur l'icéne Vue éclatée «#
La boite de dialogue Vue éclatée s'affiche.

Vue éclatée
Drfirition
Profondeur de caloul | Tous les niveas j S électior:
Type de wue: a0 j Froduit fie :| Faz de zélection

|’F'ar|:|:|ur3 de la vue éclatée

'@ Apgiiausr] @ Annuler |
Product 1 est I'assemblage dont vous voulez obtenir une vue éclatée. Le

parameétre Profondeur de calcul permet de choisir entre une vue éclatée
compléte (Tous les niveaux) ou partielle (Premier niveau).

Choisissez Tous les niveaux si cette valeur n'est pas déja sélectionnée.
Choisissez 3D comme type de vue éclatée.
Cliquez sur Appliquer pour exécuter |'opération.

I ts>|i
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Yue éclatée E

— D&finition

Profondeur de calcul || Tous les niveaus | * | Sélection: |1 praduit

Type de wue: a0 j Froduit fixe :| Faz de z&lection
— Parcours de la vue éclatée

SR

W Annuler

-

Le champ Parcours de la vue éclatée affiche la progression de I'opération.

L'application gere les directions et les distances. Une fois l'opération achevée,
I'assemblage ressemble a ce qui suit :

’ ;

L'intérét de I'opération réside dans la capacité de visualiser tous les composants
séparément.

. . A I . . .
Si vous cliquez sur l'icone , Vous atteignez le niveau de structure du produit

qui correspond, dans le cas présent, aux entités secondaires moteur, manche et
tige présentées ci-dessous.




S

R
&
oo

Vous pouvez facilement déplacer des produits dans la vue éclatée a l'aide de la
boussole 3D.
Boite d'Information | x| |

Youz pouves malntenant bouger les produits avec le manipulateur
4 Montrer ce meszage la prochaine foiz

7. Cliquez sur Appliquer pour confirmer I'opération ou sur Annuler pour revenir a la

vue initiale.
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n&wVue éclatée d'un assemblage
contraint

"@" Dans cette tache, vous apprendrez a créer une vue éclatée d'un assemblage,
= tout en tenant compte de ses contraintes. Ce type de vue éclatée peut
s'appliquer uniquement lorsque :
des contraintes de coincidence sont affectées a I'assemblage :

@ axelaxe
@ plan/plan
& Ouvrez le document EXPLODE CONSTRAINED ASSEMBLY.CATProduct.

Rim [Rim.1)
- Disk (Disk. 1)
i— Lug Mut [Lug Mut.1]
i—@ Lug Mut [Lug Mut.2]

Lug Mut [Lug Mut.3]

Lug Mut [Lug Mut.4)

Lug Mut {Lug Mut 5)
-—f]I Contraintes
— &2 Caincidence3 (Dizk. 1 Rim.1)
— &' Coincidence. 4 (Dizk. 1 .Rim.1)
—_ﬂ’] Surface contact.5 [Dizk. 1 Rim 1]
& Coincidence. 39 (Lug Hut. 1 Rim.1]
—_ﬂ'] Surface contact. 40 [Lug Mut.1.Rim. 1]
42 Caincidence. 41 (Lug Mut.2 Rirm.1]
—_ﬂa Surface contact. 42 [Lug Mut.2.Rim. 1]
— & Coincidence. 43 (Lug Hut. 3 .Rim. 1]
—iﬂ Surface contact. 44 [Lug Mut.3.Rim.1]
& Coincidence. 45 (Lug Mt 4 Rim.1)
—_:ﬁ'] Surface contact 46 [Lug Mut.4 Rim 1)
&2 Coincidence 47 (Lug Mut.5.Rirm.1]
—_ﬂ’] Surface contact. 48 [Lug Mut.5.Rim.1]

1. 'IR\'|:|I:I",l
-ﬂ Cliquez sur l'icone Vue éclatée =% dans la barre d'outils DMU Simulation.
La boite de dialogue Vue éclatée s'affiche.

2. L'assemblage Wheel sélectionné par défaut ; ne modifiez pas cette sélection.
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Vous pouvez également effectuer un glisser-déposer (faites glisser l'icbne Vue
éclatée et déposez-la sur le produit requis dans l'arbre des spécifications).

Le parametre Profondeur de calcul permet de choisir entre une vue éclatée
complete (Tous les niveaux) ou partielle (Premier niveau).

Conservez Tous les niveaux par défaut.
Choisissez le type de vue éclatée. 3D est le type par défaut. Gardez-le.

Cliquez sur Appliquer pour exécuter l'opération.

Yue éclatée 7]
— Définition
Frofondeur de caloul [y N=E00E ™ | S &lection:
Type de wue: aD j Produit fixe :| Fas de zélection
— Parcours de la vue éclatée
K[>
— - .ﬁ.p[‘%querj w  Annuler

Le champ Parcours de la vue éclatée affiche la progression de I'opération.

L'application gere les directions et les distances. Une fois I'opération achevée, la
vue éclatée obtenue ressemble a ce qui suit :

Vous n'étes pas satisfait de ce résultat, car les écrous ne sont pas correctement

positionnés. Les contraintes ne sont pas respectées. Visualisez le scénario en
sélectionnant le type contraint.

Toujours dans la boite de dialogue Vue éclatée, choisissez le type contraint.

Définissez une piéce fixe : dans notre exemple, sélectionnez Rim1 dans l'arbre
des spécifications ou dans la zone géomeétrique.



@ whieel Assembly
{4 R
i—% Disk [Diskly e
i-% Lug Mut [Lug Nut.1] : ARG

&3 Lug Nut [Lug Hut.2)
#—3 Lug Nut [Lug Nut.2)
l—@ Lug Mut [Lug Mut. 4]
T—@ Lug Nut [Lug Nut 5]
t[j] Contraintes

Applications

Cliquez sur Appliquer pour exécuter l'opération.
Vue éclatée K

— Définition

Profondeur de calcul o Tous les niveaus jSélectiDn: |1 produit

Type de wvue: Contraint j Produit fize :| Hirn.1
— Parcours de la vue éclatée

SRR

L Aredouer| o Annuler
_-. s

Les écrous sont correctement positionnés ; la vue éclatée est plus proche de la
réalité et d'une documentation technique.

L'utilisateur comprend mieux la structure de I'assemblage et utilise la vue
éclatée a des fins variées : création de scenes, impression, archive ou
génération de dessins (reportez-vous a la section Création d'une scéne dans le
manuel DMU Navigator - Guide de I'utilisateur).
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. Sélectionnez la navette que vous voulez

Vue éclatée d'une navette

Dans cette tache, vous apprendrez a obtenir la vue éclatée d'une navette. Il peut
étre nécessaire par exemple d'imprimer une vue éclatée afin d'établir un deuvis.

Ouvrez le document EXPLODE SHUTTLE.CATProduct.

"\.n.-"

. d
Cliquez sur l'icone Vue éclatée 5,

éclater dans l'arbre des spécifications ou dans
la zone géomeétrique.

Vous pouvez également effectuer un glisser-déposer (faites glisser l'icbne Vue
éclatée et déposez-la sur la navette shuttle.1 dans I'arbre des spécifications).

La boite de dialogue Vue éclatée s'affiche.

Le paramétre Profondeur de calcul permet de choisir entre une vue éclatée
complete (Tous les niveaux) ou partielle (Premier niveau).

Vue éclatée

D &finition

Profondeur de calcul | Tows ez niveaus jSélectiDn: sethe.
Type de wue: a0 j Froduit fie :| Faz de zélection
|’F'ar|:|:|ur3 de la vue éclatée

-

4 ::1>|i

@ Anruler |

. Choisissez Premier niveau si cette valeur n'est pas déja sélectionnée.

4. Choisissez Projection comme type de vue éclatée. La vue éclatée est appliquée au

plan de I'écran.

5. Cliquez sur Appliquer pour exécuter I'opération.
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Yue éclatée K

— Définition
Profondeur de calcul || Premier niveau j Sélechion: sette,
Type de wue: 3D j Froduit fixe :| Faz de zélection
Farcours de la vue éclatée
ﬂ K] ‘:i>|i
o Annuler I

-

Le champ Parcours de la vue éclatée affiche la progression de I'opération.
L'application gere les directions et les distances. Une fois I'opération achevée, la

vue éclatée obtenue ressemble a ce qui suit :

ol d

L,

@ L'intérét de I'opération réside dans la capacité de visualiser tous les composants
séparément au sein d'un méme plan.
6. Vous pouvez maintenant imprimer la vue éclatée. Sélectionnez la commande
Fichier->Imprimer pour afficher la boite de dialogue d'impression.

7. Aprés avoir sélectionné les paramétres désirés, appuyez sur le bouton d'apercu :



i E3

A41S0 [210,0% 297 0mm) [ 38 %]




Taches avanceées

DMU Fitting Simulator propose des méthodes simples permettant de définir une
multi-navette qui sera ensuite enregistrée et visualisée. Les utilisateurs peuvent analyser,
pendant ou apres la visualisation, les interférences et les distances affectées a
I'assemblage.

Définition de plusieurs navettes
Définition d'une navette concue a partir de plusieurs navettes
Enregistrement d'une simulation a plusieurs navettes
Définition du mouvement d'une navette a l'aide d'une autre navette comme référence
Définition du mouvement d'une navette a l'aide d'un produit comme référence
Ajout d'une navette dans une simulation
Evitement de collision automatique
Validation d'un mouvement
Volume balayé




Définition de plusieurs navettes

Dans cette tache, vous apprendrez a définir/éditer deux navettes, I'objectif final étant de démonter le moteur.

)
Commencez par éclater product 1 pour mieux comprendre comment démonter le moteur.
_ﬁ Ouvrez le document SEVERAL _SHUTTLES.

E Créons une premiére navette.
s

1. Cliquez sur deux objets (par exemple STATINGHOUSE.1 et STARTHANDLE.1) dans l'arbre des spécifications
comme indiqué ci-dessous.

fiis
=55 Body [Body.1)

—ﬂ.’l DEMO_CGE_CHAIMNSAW _BODY_TANE_ASIDE [DEMO_CGE_CHAIMSAW BOCDY_TAME_RSIDET)

% DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY_TAME_LSIDE [DEMO_CGE_CHAINSAW_BODY_TAMK_LSIDE.1)

—ﬂj DEMO_CGE_CHAINSANW BODY_STAATINGHOUSE [PEMO_CGE_CHAINSANW BODY_STARTINGHOUSE.T)
—ﬂj DEMO_CGE_CHAINSANW_BODY_STAATHAMDLE [DEMO_CGE_CHAINS&W _BODY_STARTHAMDLE 1}

¥ DEMO_CGE_CHAINSSW BODY_SILENCERSUPFORT [DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_SILEMCERSUFPORT 1)
% DEMO_CGE_CHAINS&W _BODY_SILENCER [DEMO_CGE_CHAINS&W BODY SILEMCER1]

4 DEMO_CGE_CHAINS&W BODY _S&FETYTRIGEER [DEMO_CGE_CHAINSEW BODY SAFETYTRIGGER.1]

L% DEMO_CGE_CHAINS&W BODY_FETROLCAF [DEMD_CGE_CHAINSAW BODY PETROLCAR 1]

=% DEMO_CEE_CHAINSAW BODY_DILCAP [DEMO_CGE_CHAINSAW _EODY_DILCAR.1)

L DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY_HOOK_FR4 [DEMO_CGE_CHAINSAw_BODY_HOOK_FR4 1]

| DEMO_CGE_CHAINSAMW BODY_GASTRIGGER [DEMO_CEE_CHAINSAW_BODY_GASTRIGGER.1)

% DEMO_CGE_CHAINSANW_BODY_FILTER [DEMO_CGE_CHAINSAYW_BODY_FILTER.1]

L% DEMO_CHE_CHAINSAW BODY _CYLIMDERCOVER [DEMO_CGE_CHAINSAW BODY CYLIMDERCOVER.1)
—ﬂ.’l DEMO_CGE_CHAINSSW _BODY_CRANKCASE_RSIDE [DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY_CRANKCASE_RSIDET)
% DEMO_CGE_CHAINSSW_BODY_CRANKCASE_LSIDE (DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_CRAMECASE_LSIDET)
L% DEMO_CGE_CHAINS&W BODY_CLUTCHCOVER [DEMO_CGE_CHAINSAW BODY_CLUTCHCOVER.1)

4 DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY_FILTERCOVER ([DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY FILTERCOVER.1)

2. %P
Cliquez sur l'icobne Navette =,

La boite de dialogue Edition de navette et la fenétre d'apercu s'affichent.
3. Cliquez sur OK pour confirmer 'opération.

Edition de navette EHE3
— D &finition Yalidation
Mam: |Navette.'l [ Angle: |'| hdeq
Selection:  [PEgea(e W ectewr I"-.-"Elzteurz j

Référence || Pas de référence
Déplace: @ pgvette

1 fue

:_.} ."DLD

- @ 0K I ﬂ.ﬁ.nnulerl

La navette est alors créée et identifiée dans l'arbre des spécifications.

1Ir-.f-‘a plications
Groupe

==avette

% M awette ]
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Créons une deuxiéme navette, basée sur un groupe existant.
4

Faites glisser I'icobne Navette @? et déposez-la sur le groupe existant dans l'arbre des spécifications (Groupl) ou
cliguez d'abord sur cette icone et sélectionnez ensuite Groupl.

La boite de dialogue Edition de navette s'affiche (Shuttle 1).
5. Cliquez sur OK.

Edition de navette

K E
— Dé&finition Y alidation
Mom: Mavette.2 O Angle - [15dea
L—.&Fplicatinns Selection: Vecteur: I"»-’eu:teurZ j
G Référence || Pas de référence R
r-:uupl.a Deplace . @ payette Bl
¥ Groupe.1
2t :

& Annuler I
e~

6.La deuxieme navette est alors créée et identifiée dans I'arbre des spécifications.

7.Vous pouvez éditer les navettes indépendamment les unes des autres. Pour plus d'informations, reportez-vous a la
section Edition d'une navette.

L I:pliu:atiu:uns
w=Groupe
& Groupe. 1
==Mavette

_-;"% MHavette. 1
-gl’%— Mavette. 2

% Groupe.

@ Un manipulateur apparait sur chaque navette. Ces manipulateurs permettent de positionner et de déplacer les

navettes vers I'emplacement désiré.

®



Définition d'une navette concue a partir

b

-

»

de plusieurs navettes

A présent, vous pouvez créer des navettes dans des navettes existantes par
glisser-déposer. Il peut étre tres utile de préparer I'opération de démontage plus
attentivement. Vous pouvez réorganiser votre assemblage sous la forme d'un arbre
des spécifications de "navette". Cela correspond a une opération de démontage
logique. L'arbre des spécifications de la "navette" refléte I'arbre des spécifications
de votre produit et la procédure de démontage logique.

Dans cette tache, vous apprendrez a préparer une opeération de démontage en
définissant une navette composée de plusieurs navettes. Vous décidez de
démonter tout le systeme d'embrayage du groupe de moteurs. Trois navettes sont
deéfinies dans notre exemple :

@ Drum-Shuttle

@ Hub-Shuttle
@ Shoe-Shuttle

Dans cet exemple, il n‘est plus nécessaire de définir une quatrieme navette
contenant les objets requis mais vous devez intégrer Hub-Shuttle et Shoe-Shuttle
dans Drum-Shuttle.

Lorsque vous visualisez la simulation, les trois navettes sont des entités uniques.
Toutefois, si vous devez déplacer tout le systeme d'embrayage, vous ne
déplacerez que la navette Drum-Shuttle.

Ouvrez le document ENGINE WITH SHUTTLES.CATProduct.

Reportez-vous aux sections Définition d'une navette et Edition d'une navette.

L—.ﬁ.‘zplicatinns

== avette

Les navettes sont créées
et identifiées dans l'arbre S
des spécifications. i Hub-Shuttls
oty Shoe-Shutte

%

Eﬂ Crrurn-Shuttle
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1. Sélectionnez Hub-Shuttle et Shoe-Shuttle. L—ﬁ .
plications

== avette
fi% Drrurn-Shuttle
= Hub-Shuttle
% Shoe-Shuttle N

2. Faites glisser la sélection vers l'objet

I
==Annlicat
Drum-Shuttle. plications

== avette

| -
i-'@m Drrum-Shuttle
]:'Em Shoe-Shuthe,
2 Hub-Shuttle.

Vous avez créé une navette avec Shoe-Shuttle et Hub-Shuttle ce qui reflete
l'assemblage logique.
3. Cliquez deux fois sur Drum-Shuttle dans l'arbre des spécifications.
La boite de dialogue Edition de navette et la fenétre d'apercu s'affichent.
4. Déplacez la navette Drum-Shuttle.
Hub-Shuttle et Shoe-Shuttle se déplacent en méme temps.



© N O

Cliguez sur OK dans la boite de dialogue Edition de navette pour quitter.
Cliquez deux fois sur Hub-Shuttle.

Déplacez la navette Hub-Shuttle comme il convient.

Procédez de la méme maniére avec Shoe-Shuttle.

Vous étes maintenant prét a enregistrer une simulation. Reportez-vous a la
prochaine section Enregistrement d'une simulation a plusieurs navettes.

#5%/
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Enregistrement d'une simulation a
plusieurs navettes

F@'_ Dans cette tache, vous apprendrez a simuler un montage avec plusieurs navettes. Vous
= allez enregistrer une simulation avec trois navettes.

= Ouvrez le document ENGINE_WITH_SHUTTLES.CATProduct.

e

1. Sélectionnez dans l'arbre des spécifications : J -
l-.-'-‘-.f:upllcatlnns

ey @ Drum-Shuttle b havette
@ Hub-Shuttle | 5
@ Shoe-Shuttle T —
. };‘E@ Shoe-Shuttle. 1
2. Cliquez sur l'icbne Expérience == % Hub-Shutte.1

La boite de dialogue Edition d'expérience s'affiche.

Edition dexpérience EEd |
r"I'I'I'I'EIE pénience, 2 |

I
MM ]p ][]
G 7 Eee—

[ ] Animation du point de vue

| Inzérer i k odifier i Supprimer i Recaler i

[ ] Insertion autamatique

Interférence Distance ——————
’inactif j ’Lnactif j

Editer lez analyses i Editer lez objets simulables i

@ 0K i ﬂ.-'—‘-.nnuleri

.
La boussole 3D permet de déplacer la navette.
3. Déplacez Drum-Shuttle vers I'emplacement désiré avec le manipulateur.
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Cliguez sur l'option Insérer pour enregistrer la prise de vue.

Insérer signifie que vous enregistrez et insérez des séquences dans le scénario.
L'emplacement initial de la navette est automatiquement enregistré comme séquence de
départ.
Pour repositionner la navette, supprimez la position de départ ou modifiez-la.
5. Sélectionnez la navette Hub-Shuttle. Trois possibilités s'offrent a vous :
@ Sélectionner la navette Hub-Shuttle dans l'arbre des spécifications.
@ Sélectionner I'axe de Hub-Shuttle dans la zone géométrique.
@ Sélectionner le produit dans la zone géométrique.

La boussole 3D s'accroche a la sélection.

6. Déplacez Hub-Shuttle vers I'emplacement désiré a l'aide de la boussole 3D.

7. Cliquez sur 'option Insérer et enregistrez la séquence désirée.

8. Sélectionnez 'axe de Shoe-Shuttle.



9. Faites glisser Shoe-Shuttle vers I'emplacement qui convient.

10. Pour enregistrer ce mouvement, cliquez sur l'option Insérer.

11. Cliquez sur OK dans la boite de dialogue Edition d'expérience.

Vous avez enregistré le déplacement des trois navettes.
La simulation est créée et identifiée dans I'arbre des spécifications.

1 .
I-.-’-‘-.f:uphn:atn:nns

M avette
_ I'-'ﬁﬂm DS huttle
i\i/ ']:fﬁa Shoe-5huttle. 1
\_,/ ! 2 Hub-Shuttle.1

==E xpérience
L—f¥ Expérience.
‘g Ir—%[ﬂ Drum-Shuttle
e ]:fﬁﬂ Shoe-Shuttle. T
25 Hub-Shuttle. 1

L Shoe-Shuttle. T
2 Hub-Shutte.1

Vous pouvez a présent créer une visualisation. Pour plus d'informations, reportez-vous a
"la section Conversion d'une expérience.

Pour analyser un objet et les objets qui lui sont associés sous la forme d'un arbre de

@ spécifications ou en mode 3D, cliquez sur l'icbne de la sélection courante dans la barre
d'outils de simulation ou sélectionnez Analyse ->Sélection courante dans la barre de
menus. La boite de dialogue Sélection courante s'affiche comme suit :

Seélection courante !E[ E

.....................

e || D |

..................... B

12

Elﬂ Drum-Shuttle

ExpEiiEnEa <— ~oy Hub-Shutile

B Shoe-Shutle i
1 | ]

[ | Centrer sur la sélection [] Figer laliste 'S Wair les objets ligs

#7%
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Définition du mouvement d'une navette a l'aide d'une
autre navette comme référence

@ Vous pouvez désormais définir le mouvement d'une navette en fonction d'une autre navette.

@  Dans cette tache, vous apprendrez a définir le mouvement d'une navette a l'aide d'une autre navette utilisée comme
b= référence.

Ouvrez le document Shuttlereference.CATProduct.
_%1' Vous décidez de démonter la poignée de démarrage. Vous avez créé deux navettes :

@ Starthandle-Shuttle
@ Startinghouse-Shuttle

Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Définition d'une navette.

m Vous allez enregistrer le mouvement en fonction d'une autre [T T T BE
“m,  Navette.

1~ . . ' — Définition W alidation
.Cl|gq<e_z deux fois sur Startinghouse-Shuttle dans l'arbre des R Ftartinghouse Shuttle | iraie - 000
Specrncatlons : 7 || T
5 Selection: Wecteur : |vecteu,z j
*Cliquez sur le champ Référence de la boite de dialogue Référence | Starthandle-Shuttle Ry
Edition de navette et sélectionnez Starthandle-Shuttle dans Déplace: @ pavette Lt
I'arbre des spécifications.
) e :
3.Cliquez sur OK pour confirmer l'opération.
4. sélectionnez Starthandle-Shuttle et Startinghouse-Shuttle I—“ 0K @ Annule |

dans l'arbre des spécifications ou dans la zone géomeétrique. .
5 ry

Cliquez sur l'icbne Expérience *
6. Enregistrez la simulation :

Les mouvements de Starthandle-Shuttle et de Startinghouse-Shuttle sont synchronisés. Startinghouse-Shuttle se déplace
comme Starthandle-Shulttle.

Lorsque vous définissez une navette de référence de cette maniére, I'arbre des spécifications est mis & jour comme si
vous aviez défini une navette composée de plusieurs navettes.
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|
E—Afjplicatiuna
Mawvette

|
E—% Starthandle-Shuttle

% statinghouse-Shuttle
S—Expérience [%
#-— Experience.l

#7%
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Définition du mouvement d'une navette a l'aide
d'un produit comme référence

@ Vous pouvez désormais définir le mouvement d'une navette en fonction d'un produit.

"@' Dans cette tache, vous apprendrez a définir le mouvement d'une navette a l'aide d'un produit utilisé
===, comme référence.

Dans le cas présent, nous étudions le démontage de la poignée de démarrage. La conception de la
trongconneuse est toujours soumise a des modifications et vous savez que le boitier de démarrage va
étre repositionné, la position du moteur n'étant pas encore définie.

La poignée de démarrage (navette) doit étre associée au boitier de démarrage (produit de référence)
dans la simulation afin de conserver la cohérence du mouvement.

Dans la mesure ou vous pouvez sélectionner un produit comme référence, votre simulation restera
cohérente aprés les modifications de la conception (dans le cas présent, sur le boitier de démarrage).

@ Vous avez déja défini le chemin d'acces pour démonter la poignée de démarrage.

ot

=~ Ouvrez le document CHAINSAW1.CATProduct .
Vous avez défini une simulation reflétant la procédure de démontage de la poignée de démarrage.
Vous avez défini une navette sur la poignée de démarrage.

@ Shuttle.1

Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Définition d'une navette.

1.
% Cliquez deux fois sur Simulation.1 dans l'arbre des spécifications.

;—.&Fplicatiuns
M avette
;‘,ﬁm Mavette.
=—E=pénence
L—m Expérience.
':? NHUPHF@

Expérience.

La boite de dialogue Edition d'expérience et la fenétre d'apercu s'affichent.

2.
Modifiez la valeur d'interpolation comme vous le désirez. Par exemple : 0,04.

[k [ [ ]
GJ

I
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3. .
Cliquez sur le bouton Lecture.
Le mouvement enregistré est rejoué.

A présent, le boitier de démarrage est repositionné.

4. Ouvrez le document CHAINSAW2.CATProduct.

La conception a changé et le mouvement de la navette n'est plus valable.

r

5. Cliuez deux fois sur Shuttle.1 dans l'arbre des spécifications.


file:///I|/V5R5_travail/V5R5/V5R5_fr/FitEnglish/fitug.doc/src/samples/CHAINSAW2.CATProduct

6.Le document
CHAINSAW_BODY_STARTNGHOUSE.1
est sélectionné dans le champ Référence

de la boite de dialogue Edition de
navette.

Edition de navette EEd
— Dr&finitian Y alidation
Maorm: |Navette.1 [ ] Angle : |1 Bdeq
Selection: Yectewr : I‘v"ecteurZ j
Référence || DEMO_CGE_CHAINS,

Deplace @ Navette
) Awe

:_.} FD'.::'

¥

A @ Annuler I

7.Cliquez sur OK.

8. Cliquez deux fois sur Simulation.1 dans l'arbre des spécifications.

9.Visualisez la simulation. Le mouvement de la navette est mis a jour. La modification de la conception
est prise en compte.

QOO
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Ajout d'une navette dans une simulation

Dans cette tache, vous apprendrez a ajouter une navette dans une simulation. Dans notre exemple,
vous devez d'abord déplacer la poignée de démarrage pour démonter le boitier de démarrage.

Ouvrez le document ADDING _SHUTTLE.CATProduct.
Vous avez créé une navette avec le boitier de démarrage (nommeée shuttle.1)

1. Dans l'arbre des spécifications, cliquez sur Shuttle.1.

%

5 Body (Body 1]
% Engine [Engine. 1]
£ Sword [Sword 1)
£ Hande Handle.1]
Applications
LNavette

;ﬁﬂ Marvette.

b

Cliquez sur l'icbne Expérience

La boite de dialogue Edition d'expérience et la fenétre d'apercu s'affichent.

La prise de vue initiale (position initiale de la navette) est automatiquement enregistrée.
Déplacez la navette vers I'emplacement désiré a l'aide du manipulateur.
Cliquez sur l'option Insérer et enregistrez les prises de vue de votre choix.

Pour cela, vous devez déplacer la poignée de démarrage : Créez une navette sans quitter la
commande de simulation.

Cliquez sur L'icone Navette @Q

Sélectionnez DEMO_CGE_CHAINSAW_BODY_STARTHANDLE.1 dans la géométrie ou dans l'arbre
des spécifications (développez I'élément Body).

Cliquez sur OK pour confirmer la création de la navette.
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8. Cliquez sur Editer les objets simulables dans la boite de dialogue Edition d'expérience, comme
indiqué ci-dessous.

Edition d'Expérience E |

|NDITIZ|E spérience. 1 |

I
[«Jrafun]mi]r]
G & = <]

[] Awimnation du point de vue

| nzérer ] fd mdifier l SUDEnmer l Hecaler I

[ Inzertion automatique

— Interférence —————— Digtance
Inactit j ’inactif j

Editer lez analyzes ] Editer lez apjets simulables ]

La boite de dialogue Editer les objets simulables s'affiche.

Edition des Objets Simulables de I'E... [ E3
Mo| Nom |
1 Shuttle.
isualiser.. | diouter© |
@ 0K l - ﬁ'«nnulerl
B

9. Cliquez sur Ajouter, sélectionnez shuttle.2 dans la boite de dialogue de sélection et cliquez sur OK.
10. Cliguez sur OK dans la boite de dialogue Sélectionner.
11. Cliguez sur OK dans la boite de dialogue Editer les objets simulables, pour confirmer l'opération.

Edition des Objets Simulables de I'E... [ E3

NDI Marm I

o Bhute 1
2.....ahuttle 2 ;
Yizualizer,.. ] AjoLter. .. I

@ [K l ﬂ.ﬂ.nnulerl
O =




*—A plications
Mawette
% Mawette. ]

% Mawvette. 2
Expérience %

L'objet shuttle.2 est identifié dans I'arbre des
spécifications.

12. Déplacez shuttle.2 vers I'emplacement désiré a l'aide du manipulateur.
13. Cliquez sur 'option Insérer et enregistrez les prises de vue de votre choix.

Vous pouvez démonter le boitier de démarrage.

#7%/
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Evitement de collision

Utilisation de I'évitement de collision en mode interactif : Sélectionnez un objet de simulation, puis
cliquez sur l'icbne Evitement de collision. Sélectionnez les parametres requis dans la boite de dialogue
qui s'affiche. Cliquez sur Appliquer. Ensuite, cliquez sur OK pour obtenir un résultat final.

Ecriture d'une macro d'évitement de collision : Sélectionnez la commande Outils->Macro->Démarrer

I'enregistrement, puis cliquez sur Démarrer pour commencer l'enregistrement de la macro d'évitement
de collision automatique. Une fois terminé, cliquez sur Stop dans la boite de dialogue Arréter
I'enregistrement ou sélectionnez la commande Outils->Macro->Arréter I'enregistrement. Votre macro
est désormais préte pour la visualisation.

Publication de rapports d'évitement de collision : Sélectionnez Ouitils -> Publier -> Début de publication

dans la barre de menus. Identifiez le chemin ou vous voulez enregistrer le rapport ainsi que le nom de
ce rapport, puis cliquez sur Enregistrer dans la boite de dialogue Sélectionnez le fichier. Utilisez la
commande d'évitement de collision comme il convient, puis sélectionnez Outils -> Publier -> Arrét de
publication.

©O®



Utilisation de I'évitement de collision en
mode interactif

Deux modes d'évitement de collision sont disponibles :

@ le mode débutant ;
@ le mode avancé, pour les utilisateurs confirmés.

Avant d'utiliser I'évitement de collision automatique, une simulation doit étre enregistrée.
Pour plus d'informations, reportez-vous a

Mode débutant d'évitement de collision

Dans cette tache, vous apprendrez a utiliser I'évitement de collision automatique
en mode débutant.
Remarque : Le mode débutant d'évitement de collision est le mode par défaut.

2
@ L'évitement de collision automatique est une nouvelle fonction permettant de

trouver facilement le meilleur chemin d'acces pour démonter des assemblages.
Une simulation est nécessaire pour utiliser I'évitement de collision automatique.

Ouvrez le document LABYRINTH.CATProduct.

m 1. Sélectionnez Simulation.1 dans l'arbre des spécifications.
"
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Ei

B Part! (Part1 1)
B Part? (Part2.1)
% Part! [Partl 2]
:—.&Fplicatiunﬁ
Tv—Navette
==E périence
+=2 Simulation.1

Le repositionnement de l'axe de la navette en fonction d'une extraction
potentielle facilite le processus d'évitement de collision.

: 2y
Cliquez sur l'icone Evitement de collision 7" dans la barre d'outils de
simulation.

La boite de dialogue Evitement de collision s'affiche :
Vous pouvez également commencer par sélectionner la commande Evitement
de collision, puis la simulation requise.
’]Ew Evitement de collizion
B Basique | Avance |
9 Shuttle.1 Mode de visu {14 arche E=
Fas M aper -
[ Angle : 15deg
Wecteur : Vectaur £ | e
:_}."D.__III
|
Stop i
o O - .E‘-.ppliquerj W Annuler _I
-

La boite de dialogue Evitement de collision s'affiche et permet de sélectionner
les options suivantes : (Le mode de base est défini par défaut.)



Visualisation

@ Marche (Cette option affiche le mouvement de l'objet et ses diverses
positions pendant le calcul. Vous pouvez arréter le processus a tout
moment) ;

@ Inactif (Vous ne pouvez pas arréter le processus et vous ne voyez pas la
progression) ;

@ Strombo (Cette option affiche les positions basées sur un parameétre
spécifique (tous les 20 pas).

Pas
@ Petit
@ Moyen
@ Grand

3. Conservez les parameétres par défaut :
Visualisation : Marche
Pas : Moyen

4. Cliquez sur Appliquer pour confirmer I'opération.




> Cliquez sur OK.

r@w Si vous avez besoin de la touche OK pour effectuer le lissage, sélectionnez
Outils ->Options->Maquette Numeérique->DMU Fitting. Cochez I'option Lissage
automatique.

Eviternent de collizion
p e o o :
% 'd iLizzage automatique ;

.

Dans ce cas, I'étape qui suit est inutile.

0 59
Cliquez sur l'icone Lissage =7 pour lisser le résultat calculé.




Mode avance d'évitement de collision

[

=

A présent, répétez l'opération décrite ci-dessus en sélectionnant I'onglet Avancé
dans la boite de dialogue Evitement de collision.

1. Sélectionnez les valeurs requises dans la boite de dialogue Evitement de collision :

Evitement de collizion
B i Basique || Avance |
@ Shuttle.1 :
— Ernvironnement
Plug petit détail :[3,2mm
Repulzion : Grande j
[] Taille de la boite d'encombrement
— Mouvement
Faz en translation :|3.2mm
Gain en ratation ;|1 E
Sto
@ Ok i @ Appliquer i W Annuler i
.

La boite de dialogue Evitement de collision permet d'entrer des valeurs exactes
concernant les éléments suivants :

ENVIRONNEMENT

9

Plus petit détail (précision utilisée pour calculer la description de
I'environnement)

Si vous entrez une petite valeur comme plus petit détail, la description de
I'environnement sera trés précise mais utilisera beaucoup de mémoire.

Si vous entrez une grande valeur, la description sera moins précise (par
exemple, si le diametre d'un trou est plus petit que la valeur spécifiée, le trou
n'existe plus car il est rempli de matiére). Dans le cas présent, vous faites
une économie de mémoire.

@ Répulsion (petite, moyenne, grande). Une grande répulsion facilite le

mouvement de rotation et lisse le chemin.
MOUVEMENT

@ Pas en translation (unité utilisée pour définir la valeur du pas en mode
translation)

@ Gain en rotation (lie au parametre Pas en translation).

@ Silavaleur du gain en rotation est égale a 2, I'amplitude de rotation est
égale a deux fois la valeur du pas en translation.

@ Silavaleur du gain en rotation est égale a 0,5, 'amplitude de rotation est
égale a la moitié de la valeur du pas en translation.

@ Taille de la boite d'encombrement : (Cochez I'option Taille de la boite

d'encombrement si nécessaire).



2. Cliquez sur Appliquer. Puis, cliquez sur OK.
3. A présent, vous étes prét a visualiser la simulation.
& Veillez a ne pas choisir des valeurs non compatibles avec votre modele.

Par exemple, dans le cas présent, si vous entrez 30 mm comme valeur de pas en
translation, I'objet déplaceé va passer par-dessus du verre car le chemin est déja
considéré comme en dehors de la collision, ce qui est faux. Le message
d'information suivant s'affiche :

Information

Le chemin est dé&ja hors collizion.
Aucun calcul nécezzaire
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criture d'une macro d'évitement de collision

Une macro est une série de fonctions écrites dans un langage de script, que vous regroupez
dans une seule et méme commande afin d'effectuer automatiquement une tache. Vous pouvez
notamment utiliser une macro pour automatiser la génération d'un évitement de collision
automatique.

Dans cette tache, vous apprendrez a utiliser la fonction d'évitement de collision automatique en
mode batch. En d'autres termes, vous allez enregistrer une séquence d'interactions dans une
macro.

Ouvrez le document mastervac.CATProduct.

Sélectionnez la commande Outils->Macro->Démarrer I'enregistrement pour afficher la boite de
dialogue Enregistrement d'une macro.

Dans la boite de dialogue Enregistrement d'une macro, cliqguez sur la zone "Macro dans" :

@ Nom du document en cours devant stocker la macro
@ ou "Fichier externe" pour stocker la macro dans un fichier.

Pour stocker la macro dans un fichier externe, cliquez sur Sélectionner. La boite de dialogue
Sélectionner un fichier externe s'affiche. Dans ce cas, sélectionnez ou créez le fichier qui
convient et cliquez sur Ouvrir.

Donnez un nom a la macro : MacroPF.CATScript par exemple.

Enregiztrer une macro EE

— Mom de la macro ; .
D émarrer I

[:\anline_540_ushcatiahonlinehfitughzamplesiMacrol CATY Annuler I

I:“online 540 ushcatiahonlinehfitughzamples'\Macral CAT! tadifier I
Creer I

S Electionner I
SLEErimEr I

Macro dans E =ternal File b

— Dezcriphion

o

Cliquez sur Démarrer pour commencer l'enregistrement de la macro.
Dans l'arbre des spécifications, sélectionnez Simulation.1.

Cliquez sur l'icbne Evitement de collision %ﬁlﬁ dans la barre d'outils de simulation.
Définissez les options dans la boite de dialogue Evitement de collision qui s'affiche :
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Evitement de collizion EBHE

— Simulables

Bazique | Ayance |
@ Shuttle1

— Environnement
Fluz petit détail {16, 758mm
R epulzion ; b opEnne j

d Taille de la baite d'encombrement

— kouvement

Faz en translation |16, 753mm
Gain en rotation ;|2 E

INEENERENER s

o 0K J \i.ﬂ.ppliquerJ o .-'f-.nnuler_l

9. Cliquez sur Appliquer pour lancer I'opération.
10. Ensuite, cliquez sur OK pour affiner le résultat calculé.

11. Une fois terminé, cliqguez sur Stop dans la boite de dialogue Arréter I'enregistrement, ou
sélectionnez la commande Outils->Macro->Arréter I'enregistrement. VVotre macro est désormais
préte pour la visualisation.

La macro ressemble maintenant a ce qui suit :

MACRO EXPLICATIONS
Language="VBSCRI PT"
Sub CATMai n()
Dim Fi tti ngWwor kbenchO As Wor kbench

Set FittingWrkbenchO =
CATI A. Act i veDocunent . Get Wor kbench
("Fitti ngWworkbench")

Di m Pat hFi nder1 As Pat hFi nder

Set Pat hFi nder1 =
Fi tti ngWor kbenchO. Pat hFi nders. Add
(" Pat hFi nder ")

Pat hFi nder 1. set _Si nul ati onByNare Nom de la simulation sélectionnée.
Sinmulation. 1
i’gt ggggggf 1. set _Doubl eParanet er "Accuracy”, Valeur de précision choisie dans la boite

de dialogue Evitement de collision.

Pluz petit détail :|'| B, 75Emm

Pat hFi :ﬂdef 1. set_Doubl ePar anet er Valeur du pas de translation choisie dans
TranslationStep”, 16.758000 la boite de dialogue Evitement de
collision.

Fas en tranzlation :I'I B, S 8mm |

Pat hFi nder 1. set _Doubl ePar amet er Valeur du gain de rotation choisie dans la
RotationGain®, 2.000000 boite de dialogue Evitement de collision.



Gain en rotation 2 E

Pat hFi nder 1. set | nt eger Par anet er " Repul se",
5790

Pat hFi nder 1. set _BoxPar aneter "Box", Vous avez modifié la taille de la boite

- 205. 110550, -1115.599648, -341. 661041, .
918. 198769, 460. 187050, 694. 402138 S-pr;%rg,?tremem' Les nouvelles valeurs

Pat hFi nder 1. Conput e

d Taille de la baoite d'encombrement

Pat hFi nder 1. Fi | | Si mul ati on insére le résultat ci-dessus dans la
simulation.

Fi tti ngWor kbenchO. Pat hFi nder s. RenovePat hFi nder
Pat hFi nder 1

End Sub

@ Ouvrez le document MacroPF.CATScript a partir du dossier fitug/samples.

Vous pouvez modifier la macro si nécessaire. Pour plus d'informations, reportez-vous a la
section Edition d'une macro, dans le manuel Infrastructure - Guide de I'utilisateur.

#5%

Quels sont les parametres que vous pouvez modifier ?
Valeur

par Méthode Macro ? Exemple
défaut

Nom du
parametre

peuvent
étre
MaxTime ON ajoutés
ala
macro.

. _Pat hFi nder 1. set _Doubl ePar anet er Pat hFi nder 1. set _Doubl ePar anet er
Accuracy 60 MiN- accur acy”, val eur "Accuracy", 16.758000

lati Pat hFi nder 1. set _Doubl ePar anet er Qeuvent Pat hFi nder 1. set _Doubl ePar anet er
TranslationStep  _ 1y ans| ati onStep”, val eur etre  “TranslationStep", 16.758000
modifiés.
. . E)euvent Pat hFi nder 1. set Doubl ePar anet er
RotationGain - etre "Rot at i onGai n", 2. 000000

modifiés.
Pat hFi nder 1. set _I nt eger Par anet er

. Pat hFi nder 1. set | nt eger Par anet er Qeuvent "Repul se", 5790
Repulse High Repul se", val eur étre

modifiés.
Pat hFi nder 1. set _BoxPar anet er

. peuvent "Box", -205. 110550,
Box .'.Dggg.'.:' Cgle;t;r zet _BoxParametern o " 1115 599648, - 341, 661041,
- ! modifiés 918 198769, 460. 187050,

694. 402138
VisuMode



Pas n‘apparaissent pas dans la macro.

DO



Publication de rapports d'évitement de
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Un certain nombre d'outils permettent de préparer des rapports html qui peuvent
ensuite étre publiés via le réseau intranet ou Internet de I'entreprise dans le cadre
de la communication entre les services. Vous pouvez par exemple publier un
rapport d'évitement de collision pendant le contréle. Il est également possible
d'ajouter des annotations ou des commentaires appropriés. Vous pouvez méme
sélectionner des pieces a insérer sous la forme d'un lien VRML.

Dans cette tache, vous apprendrez a publier un rapport d'évitement de collision.

Ouvrez le document LABYRINTH.CATProduct.

1. Sélectionnez Outils -> Publier -> Début de publication dans la barre de menus.

La boite de dialogue Sélectionner le fichier s'affiche.
Identifiez le chemin ou vous voulez enregistrer le rapport ainsi que le nom de ce
rapport, puis cliquez sur Enregistrer.

Remarque : Les rapports sont publiés au format html. La date de création et la
o personne ayant créé ce rapport sont également indiquées.

I Iuhl de publication

ITﬁ

La barre d'outils Outils de publication s'affiche.
A présent, vous pouvez publier un objet de simulation a l'aide de l'icbne P de la
barre d'outils Outils de publication.

Pour plus d'informations, reportez-vous a la section relative a la publication dans
le manuel DMU Navigator - Guide de I'utilisateur.

Cliquez sur l'icbne Evitement de collision @l dans la barre d'outils de simulation.
La boite de dialogue Evitement de collision s'affiche.

3. Sélectionnez l'onglet Avancé dans la boite de dialogue Evitement de collision.

Sélectionnez les valeurs requises dans la boite de dialogue Evitement de
“collision comme indiqué ci-dessous :
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E vitement de collizion K E2
[ ATl Bazigue | Avance |
@ Shuttled .
— Ervironnement
Plus petit détail :|5mm
Repulzion : I topenne j
4 Taille de |a boite diencombrement
— Mouvernent
Pas en translation [Smm
Gain en ratation : [2 E
I Sto
@ Ok j W@ Sppliguer i w  Annuler j
.

5. Cliquez sur Appliquer. Puis, cliquez sur OK.
6. Sélectionnez Outils -> Publier -> Arrét de publication.
9. Lisez le rapport publié.

a DMU Mavigator Publish - Microzoft Internet Explorer

| Fichier Ediion Affichage  Favoris  Oufls 2 ﬁ
‘ @ .= @ A a :

Précédente ST atite Arréter Actualizer  Démarrage | Rechercher

| Adresse [@] C:\tmp_plshtest_publish htrl -] @0OK ||Liens »
DMU Navigator Publish

« Evitement de collision

DefaultPathFinder

Evitement de collision sur : Stmulation. 1
Parameétres

Accuracy Stntn

TranslationStep | St

EotationGain |2
|REt:-uls e |Mc-venne




[ | ="+ T/ |

Temps écoulé : Oh Om 20s
Nombre de points calculés : 558
Nombre de pomnts aprés hssage : 35

Date de eréation ; 28/06/00
Créé par : pls —
par . p ¥

| | |_§‘ Pozste de travail i

|@ T erming
@ Cliquez sur les images de la page html pour les agrandir.

w3
@ ©




Validation d'un mouvement

Mesure des distances : Sélectionnez deux éléments, puis cliquez sur l'icéne Distance. Ajoutez la spécification de
distance dans une simulation existante. Désormais, lorsque vous visualisez la simulation, la distance entre les
composants sélectionnés est mesurée.

Détection de collision : Sélectionnez deux éléments, puis cliquez sur l'icbne Collision. Ajoutez la spécification de
collision dans une simulation existante. Visualisez la simulation.

Détection d'une collision automatigue (sans définir une spécification de collision) : Sélectionnez une simulation,
puis cliquez sur la fleche dans I'icobne Détection de collision dans la barre d'outils DMU Check. Désarrimez la barre
d'outils si nécessaire. Activez la détection de collision (avec ou sans arrét du mouvement), puis visualisez votre
simulation.

QIO



Mesure des distances

Dans cette tache, vous apprendrez a mesurer les distances pendant ou apres
I'enregistrement d'une simulation.

Ouvrez le document MEASURING DISTANCES.CATProduct.

Dans l'arbre des spécifications, cliquez sur shuttle.1.
>
Cliquez sur l'icéne Distance &=

La boite de dialogue Edition de Distance s'affiche. Assurez-vous que le type de
distance défini est Minimale et Entre deux sélections.

3. Vous devez définir la deuxiéme sélection. Pour cela, cliquez sur la poignée dans
I'arbre des spécifications ou dans la géomeétrie.

Edition de diztance et zones de proximité

— DEfinition
Mom: |D Iztance. 1
Type: I kinimale j Seélection 1: | Shuttle.

¥ | Sélection 2:

Distance minimale: |1 mom

F'rén:i&iu:un:lEmm Distance masimale:|Zmm

W@ 0Ok @ Appliguer | @ Annuler

Entre deux sélections

4. Cliquez sur OK.
L'arbre des spécifications est mis a jour.

é—ﬂlpplicatinns
Distance
t Distance.]
= avette %
==Exparience
ilh— Expérience.]

5. Cliquez deux fois sur Simulation.1 dans I'arbre des spécifications.
La boite de dialogue Edition d'expérience s'affiche.

6. Cliquez sur Editer les analyses.
La boite de dialogue Edition des analyses de I'expérience s'affiche.
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Edition dez Analyzez de I'Expénence K Ed

Ma | Mom

Wiglializer, . I Ajorter... I Effacer I

-
Cliquez sur Ajouter, puis sélectionnez Distancel dans la boite de dialogue qui
" s'affiche.

Sélection !EI E

w9 0K l ﬂ.-'—‘-.nnulerl

-
La boite de dialogue Edition des analyses de I'expérience est mise a jour.
8. Cliquez sur OK.

Edition dez Analyzez de I'Expénence K Ed

Ma | Mom
1 Dhstance. 1

islalizer... I Ajauter... I Effacer I

@ 0K I W Annuler

-
9. Affectez a la zone de liste Distance la valeur Actif dans la boite de dialogue Edition
d'expérience, puis cliquez sur OK.




Edition d'Expénence K

N'I'I'I'IZIE:-:périenn:eJ |

i
R T
E;In,nn ﬂ 1 |

[ ] &nimation du paoint de wue

Inzérer I td adifier I Supprimerl Recaler I

[ ] Inzertion automatique

Irterférence ————— Digtahice ————————
mnactif = HM a

Editer les analyzes l E diter les objetz simulables I

i w 0K I i.ﬁ.nnulerl

10. Cliquez sur les options requises pour visualiser les sequences.

La distance minimale (représentée par une ligne, deux croix et une valeur)
apparait dans l'aire géométrique de la maniére suivante :




11.Vous pouvez afficher des informations détaillées sur la distance minimale, a une
étape donnée, en cliquant sur l'objet Résultats distance de l'arbre des

spécifications.
Vous pouvez également utiliser I'option Visualiser de l'onglet Analyse.
Edition de Distance K E3
— Définition
LN [iztance. 1
T ype: | Minimale j Sélection 1:| Mavette.
Entre deus sélections j Sélechion E:
— Résultats
Distance |5,EIEI:IEmm
Delta b |EI,EIEI1 2T i |5,EIEEIEmm 7z |EI,EIEIEI4mm
FPoint1 |-.'-"5,I:I57-"3mm i |-4E,EI1 A4 Z |55mm
Paoint 2 |-?'5,D552mm i |-54mm Z |55,EIEIEI4mm
Pairt 1 zur |5T.&HTINGHEILISE.1
Foirt 2 sur |H.-'3-.NDLE.1

@ 0K I 'a'.ﬂ'-.ppliquerl W Annuler

12.L'arbre des spécifications est mis a jour.

Diztance
I—nﬁ Distance.1
ﬁ Részultatz Distance. 1

Pour plus d'informations sur la détection et I'analyse des distances entre produits
et groupes, reportez-vous au manuel DMU Space Analysis - Guide de ['utilisateur.
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Détection de collisions

Dans cette tache, vous apprendrez a détecter les collisions au cours de I'enregistrement d'une route (Simulation).

Ouvrez le document DETECTING CLASHES.CATProduct.
Groupe : Reportez-vous a la section Définition de plusieurs navettes et, pour plus d'informations, reportez-vous au
manuel DMU Navigator - Guide de l'utilisateur.

1. Dans l'arbre des spécifications, cliquez sur Groupe 1.
Le produit est mis en évidence dans l'arbre des spécifications.

Cliquez sur l'icéne Collision %
La boite de dialogue Détection de collision s'affiche.

3. Activez le premiere zone de liste Type et sélectionnez Contact + Clash.

Cliquez sur la deuxieme zone de liste Type et sélectionnez Sélection contre tout.

Calcul de Clash EE3
Dr&finition
Mom: |I nterférence. 1
T_l,lpe:l Contact & Clazh jlﬁmm Sélection 1 QELLON !
Sélection contre tout % Sélection 2

@ 0Ok J ﬂ.-'—‘-.ppliquer_] - f-‘-.nnulerj

5. Cliquez sur OK.
L'arbre des spécifications est mis a jour.
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[ .
==4pplications

z=Mavette

& MNavette.1
==F upénence

b—Eﬁ"ﬁ Expérience.
==[listance

E Distance ]

==|rterférence

¥ -
@3 [nterférence. 1

a

6. Cliquez deux fois sur Simulation dans l'arbre des spécifications.
La boite de dialogue Edition d'expérience s'affiche.

Cliguez sur Edition des analyses.
La boite de dialogue Edition des analyses de I'expérience s'affiche.
Cliquez sur Ajouter, puis sélectionnez Interferencel dans la boite de dialogue affichée.

Sélection !EI E

| Distance.

@ ok | @ Annuler |

La boite de dialogue Edition des analyses de I'expérience est mise a jour comme indiqué ci-dessous.
9. Cliquez sur OK pour confirmer I'opération.




Edition des Analyses de I'Expérience [ E3

Miam
[nterférence. 1

5

Yizualizer... I Ajouter. . I Effacer I

@ OK W Annuler

i
10. Affectez a la zone de liste Interférence la valeur Actif dans la boite de dialogue Edition d'expérience, puis cliquez sur
OK.

Edition d'Expénence E |

I"~|'I'|'I'I1IE wpenence. 1 |

1
R >rm
DAIELEIEI =11 |

[ ] &nimation du point de vue

Inzérer I t odifier l SLpprimer l Fecaler I

[ Inzertion automatique

Interférence ———— — Digtance ————————
HM v mnactif [<

Editer lez analyses l Editer lez objetz zimulablez l

@ OF I 'a.ﬁ.nnulerl

-




11. . N - . . .
Notez que vous pouvez personnaliser I'option Collision sonore via Outils ->Options... .

Sélectionnez I'option Retour sur collision. Pour cela, sélectionnez Outils ->Options ->Maquette numérique->DMU Fitting

et cochez I'option Collision sonore%. Cliquez sur OK pour confirmer I'opération.
Un son est émis lorsque le produit est en collision.

12.visualisez la simulation. Le produit en collision est mis en évidence et un son est émis.

L'arbre des spécifications est mis a jour.



12. A présent, affectez a la zone de liste Interférence la

13.

: Interférence ——————
valeur Stop et cliquez sur OK. Ml—ll

La simulation s'arréte a I'endroit ou une collision a été
détectée entre Group.1 (Shuttle.1) et les autres
produits.

Le produit en collision est mis en évidence.

La valeur de l'option Temps courant indique I'heure
exacte de la collision.

La zone de liste Interférence contient encore la valeur Stop. Si vous manipulez I'objet Shuttlel directement, la simulation
s'arréte juste avant la détection d'une collision. Vous pouvez donc enregistrer I'emplacement exact de la collision.

Pour positionner I'emplacement exact de la collision, sélectionnez le bouton Editer les analyses, puis Interferencel dans
la boite de dialogue Edition des analyses de I'expérience. Ensuite, cliquez sur I'option Visualiser décrite lors de I'étape
précédente relative a la distance.



Check Clazh

e e DR SR S B e il B S St e R e e g R e B S R e v
MName: Interference. 1
Type: | Clash | O Selection 1: 1 product
1 Selechon against al ﬂ Selaction &
~ Aesults

ﬁ Mumbes of interferances: 6 (Clazh:B, Contact:0, Clearance ()

Fites ket IM lypes EI [N-:u filter on value EI [.ﬂull statuzes EI Appl fillers I

List by Conflict | List by Product I

Mo | Product 1 | Product 2 | Type Value | Status |
1 CLUTCHCOVE.. CYLNDERCOV.. Clash 10838 Relevant

2  CLUTCHCOVE.. HOOK_FR41 Clath Mot inspect...
3 CLUTCHCOVE.. OILCAP Clash Mot inspect .
4  CLUTCHCOVE.. SILENCERSUP.. Clash Mot inspect. .
] CLUTCHUUYE. FLvwWHEEL L H elear ant

4] |

Hure}}l
@ 0k | & Apply | & Cancel |

Pour plus d'informations sur la détection et I'analyse des collisions entre produits et groupes, reportez-vous au manuel
DMU Space Analysis - Guide de I'utilisateur.

DO®




Validation automatique des positions

4 Jo
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des collisions

Dans cette tache, vous apprendrez a détecter des collisions automatiqguement
dans une simulation.

Ouvrez le document AUTO CLASH DETECTION.CATProduct.

Cliquez deux fois sur Simulation.1 dans l'arbre des spécifications.

%
5 Body [Body.1)
% Enaine [Enaine. 1]
2 Sword (Sword.1)
£5 Handle (Handle.1]

I-ﬁlnplic:atinns

M avette
r l—:ﬁﬂ Mavette. 1

=—Expérience

#—@ Expénence.

La boite de dialogue Edition d'expérience et la barre d'outils de manipulation
s'affichent.

Cliquez sur la fleche dans l'icne Détection de collision @ dans la barre
d'outils DMU Check.
Désarrimez la barre d'outils si nécessaire.

Trois modes sont disponibles :

@ @Le mode par défaut, a savoir la détection de collision automatique
est désactivée.

@ @: Mode Activé : Dans ce mode, les produits en collision sont mis en
évidence dans la zone géométrique pendant l'enregistrement de la
simulation.

=& Mode Stop : La simulation s'arréte (arrét du mouvement) a la
premiere collision et les produits sont mis en évidence.
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CAC

Affectez au champ Détection de collision la valeur Actif

Visualisez la simulation. Sélectionnez 0,04 via la zone de liste (pas
d'interpolation).

I

ARREAIRCRE TR
G [° o]

Le produit en collision avec la navette est mis en évidence dans la zone
géomeétrique.

Sélectionnez I'option Retour sur collision. Pour cela, sélectionnez Outils
->0Options -> Maquette numérique -> DMU Fitting et cochez I'option Collision

sonore @& Cliquez sur OK pour confirmer I'opération.
Un son est émis lorsque le produit est en collision.

Affectez au champ Détection de collision la valeur Stop ==

Exécutez la simulation. Cette fois-ci, la simulation s'arréte a la premiere
collision détectée.

Si vous devez analyser des collisions, reportez-vous a la section Détection de

collision.

Pour plus d'informations sur la détection et I'analyse des collisions entre
produits et groupes, reportez-vous au manuel DMU Space Analysis - Guide de
I'utilisateur.
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Volume balayeé

Définition d'un volume balayé : Vous avez généré un objet Rejouer. Cliquez sur l'icbne Volume balayé, puis
sélectionnez les parameétres requis dans la boite de dialogue qui s'affiche. Cliquez sur Appliquer et enregistrez la
sortie dans un fichier .cgr.

Filtrage des positions du volume balayé : Cliquez sur l'icbne Volume balayé, puis sélectionnez les parametres requis
dans la boite de dialogue qui s'affiche, cochez I'option Filtrage des positions et entrez une position de filtre. Cliquez
sur Appliguer et enregistrez la sortie dans un fichier .cgr.

Définition d'un volume balayé a partir d'une référence en mouvement : Cliquez sur l'icdne Volume balayé, puis
sélectionnez les parameétres requis dans la boite de dialogue qui s'affiche et complétez le champ Référence. Cliquez
sur Appliguer et enregistrez la sortie dans un fichier .cgr.

@O




Définition d'un volume balayé

Il peut étre tres utile de définir un volume balayé aprés des changements de conception. Par
exemple, vous devrez peut-étre vérifier le chemin de démontage d'un assemblage et donc
visualiser la simulation correspondante. Si vous définissez un volume balayé, vous n'aurez pas
besoin de visualiser la simulation. Il vous suffira de vérifier que le volume balayé n'est pas en
collision avec I'environnement.

Ouvrez le document FIT_SWEPT_VOL.CATProduct.

wl Vous avez enregistré une simulation et vous l'avez convertie. Vous avez obtenu un objet
Rejouer. Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Conversion d'une simulation.

Jlel

e

‘v
§

'Cliquez sur l'icbne Volume balayé #
La boite de dialogue Volume balayé s'affiche.

Yolume balapé EHE |

— D &finition
Filrr Replay.1 j
Produit(z) & balayer 1 praduit i

4 Filrage des positions [] Miveau de Détailz
Précizsion du filtrage 10.2rrn
Froduit de référence |

— Mambre de paozitions

Initiales : |51 Filtrées :I

@ 0K J ﬂ.&ppliquer] - ﬁnnuler]

2.Cliguez sur la boite d'incrément. La zone de liste permet de sélectionner ou de désélectionner
les produits que vous désirez balayer.

3. Sélectionnez DEMO_CGE_CHAINSAW_ENGINE_CLUTCHUB.1.
4. Cliquez sur OK.

Sélection dez produits HE

Crrum-5 huttle
Hub-5hutlte
S hoe-Shuttle
DEMO CGE CHAIMSAW EWGINE CLUTCHDELIM.T
‘DEMO CGE CHAIMSAW ENGINE CLUTCHHLE T
DEMO_CGE_CHAIMSAMWwS ENGIME _CLUTCHSHOESA

@ 0K

5. Cliquez sur Appliquer pour générer le volume balayé.

f@w La barre de progression s'affiche, vous permettant ainsi de controler et, le cas échéant,
d'interrompre (a I'aide de I'option (Annuler le calcul.
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Calcul en cours. .. Ed |

@ Calcul du Swept Yolume

Status : 4% complétés
Tempsz restant estimé :Ozec

Vous obtenez ce qui suit :

Pré-visualization E3 |

e -
6. Cliquez sur OK.

naw Sélectionnez cgr et cliquez sur Enregistrer.
< Remarque : Vous pouvez également enregistrer le résultat au format VRML (wrl).




Enreqgistrer sous E |

E rireqistrer sgus:l‘admu“ttiﬂg j | ﬁl |

DEMO_CGE_CHAINS&wW EMNGINE_PUMPHOUSE . car SWEPT
fort. CATPart. cgr
MASTERVAC. model. car

object CATPart.cor

SWEPTWOLUME _absoluteresult, cor
SWEPTWOLUME fittingaboluteresult. car

4 [

Mo du fichier ; ISWEF"T"-.-’EILUME_absnIuteresult.cgr Erregistrer
E rregistrer sous ; In:gr j Annuler

7. Cliquez sur Enregistrer.

8. Pour insérer SWEPTVOLUME_absoluteresult.cgr dans Productl, cliquez avec le bouton droit
sur Productl et sélectionnez Composants ->Composant existant dans le menu contextuel
affiché a I'écran.

Le volume balayé est identifié dans l'arbre des spécifications et dans la zone géométrique.

B
%3 Bady [Body.1)
1?:3.} Ergine [Engine.1]
Fiay Sword [Sward 1)
3 Handle (Handle.1)
% SWEPTWOLUME _abszoluteresult [SWEPTYOLUME _abzoluteresult. 1]
l'—.ﬁ.lpplin:aticlns l%
M avette
T—Ewpérience
=—Film
l—*ﬁ Feplay.1
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Filtrage des positions du volume balayé

[ Dans cette tache, vous apprendrez a filtrer les positions du volume balayé, ce
qui augmente les performances.

Ouvrez le document Productlduo2.CATProduct.
Vous avez enregistré une simulation avec plusieurs navettes et vous l'avez
convertie. Vous avez obtenu un objet Rejouer.

Jo

Vous devez effectuer des analyses de collision entre deux €léments. Vous avez
généré un simple volume balayé mais vous n'étes pas satisfait du résultat. Un
résultat plus précis est nécessaire.

g/

1. Sélectionnez ReplayForFilter dans  L_. plications

I'arbre des spécifications.
M avette

2 Shuttle. 1
a5 SHHIER
T'-E MPENENCE

==Film
15 Feplay.3
» %} ReplayForFiler

%

Cliquez sur l'icdne Volume balayé -
La boite de dialogue Volume balayé s'affiche.


file:///I|/V5R5_travail/V5R5/V5R5_fr/FitEnglish/fitug.doc/src/samples/Product1duo2.CATProduct

Yolume balayé [ 7] |

— Définition

Film ReplayFarFilter
Produit(z] & balayer | 2 produits i

4 Filrage des positionz [ Miveau de Détailz
Précizion du filtrage ID,Emm
Prodult de réference i
— Mormbre de pogitions
[nitiales : |51 Filtrées :

@ 0K j @ Appliquer | w8 Annuler

Cliquez sur la boite d'incrément. La boite de dialogue Sélection des produits

permet de sélectionner ou de désélectionner les produits que vous desirez
balayer.

Sélection des produits |

Shuttle. 2

GARDEMA MOEALE 1 2.1

o
Sélectionnez shuttle 2 et GARDENA_NOZZLE 1 2.1.

Cliquez sur OK pour confirmer I'opération.

La boite de dialogue Volume balayé est automatiquement mise a jour.

Cochez l'option Filtrage des positions. Le champ Précision du filtrage n'est plus
masqué.

Entrez 20 mm comme valeur de

précision de filtrage.




Yolume balayé E |

— DEfinition

Filmn R eplayFarFilter j
Froduit[z] & balawer 2 produits I
4 Filtrage des positions [_] Niveau de Détails
Précizion du filtrage 20rnm

Prodult de réference I
— Marmbre de positions

Imitiales : Filtrées :

w OK I @ Appliquer | w8 Annuler

Cliguez sur Appliquer pour générer le volume balayé.
La fenétre d'apercu affiche le résultat suivant :

Pré-vizualization |

-

A
8. Cliquez sur OK.

La boite de dialogue Enregistrer sous s'affiche automatiquement.




9. Sélectionnez cgr comme type de format. Ensuite, cliquez sur Enregistrer.
Remarque : Vous pouvez maintenant enregistrer le résultat du volume balayé
au format vrml(wrl).

Emogisversoss _________ HE|
Enreqgistrer sgus:l'a dmuoptimizer j El

REGULATION_COMMAND cgr TAME3. model car
] REGULATOR.car ] TRIGGER.car
SWEPTYOLUME _absoluteresult.car  [#] VALVE car
SWEPTWOLUME _relatrveresult.cor

TAMK.model.car

TAME2 model car

i ]
Maom du fichier : SWEPTVOLUME _filtegesult Enregistrer
Erregistrer sous © | cor j Arruler

A présent, importez le résultat du volume balayé dans votre produit.
10. Cliquez avec le bouton droit sur Product.1 dans l'arbre des spécifications.
11. Sélectionnez Composants> Composant existant dans le menu contextuel.
Sélectionnez SWEPTVOLUME _filterresult.cgr dans le dossier samples.
Vous obtenez ce qui suit :

Le résultat du volume balayé est identifié dans I'arbre des spécifications.



'roduct ]
—% GARDEMA MALVE [GARDEMNA MALVE. )
—% GARDEMABODY 1_2 [GARDEMABODY 1_2.1)
—‘:‘% GARDEMABODY_2_2 [GARDEMABODY_2 21]
—% GARDEMA LOCK [GARDEMA LOCK.T)
—% GARDEMAMODZZLE_1_2 (GARDEMANOZZLE_1_21)
—% GARDEMAMOZZLE 2 2 [GARDEMAMOZLLE 2 21)
—% GARDEMA REGULATION_COMMAMD [GARDEMNA REGULATION_COMMAND.T)
—‘:‘% GARDEMA REGULATOR [GARDEMA REGULATOR.T)
—% GARDEMA TRIGGER [GARDEMA. TRIGGER.T]
—% GARDEMA ATOMIZER [GARDEMAATOMIZER.T)
—% SWEPTWVOLUME _filberresult [SWEFPTVOLUME_filkerreszult.1)

255
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Définition d'un volume balayé a partir d'une
reférence en mouvement

Dans cette tache, vous apprendrez a définir un volume balayé a partir d'une référence mobile. En d'autres
termes, il s'agit du volume balayé d'une piéce en mouvement dans le systéme d'axes d'une autre piéce en
mouvement. Cette opération peut étre tres utile si vous devez détecter des collisions ou calculer la
distance minimale entre deux produits en mouvement a l'intérieur d'un méme objet Rejouer.

Ouvrez le document FIT_SWEPT_VOL.CATProduct.

Vous avez enregistré une simulation avec plusieurs navettes et vous l'avez convertie. Vous avez obtenu
un objet Rejouer. Reportez-vous a la section Conversion d'une simulation.

Vous devez effectuer des analyses de collision entre deux éléments. Vous avez généré un simple volume
balayé. Reportez-vous a la section Définition d'un volume balayé. Vous n'étes pas satisfait du résultat du
volume balayé car la détection de collision n'est pas assez évidente.

Vous devez générer un autre volume balayé en utilisant le fichier
DEMO_CGE_CHAINSAW_ENGINE_CLUTCHDRUM.1 comme produit de référence.

N

L. Cliquez sur l'icdbne Volume balayé .
La boite de dialogue Volume balayé s'affiche.
Yolume balayé EE |
— Di&finitian
Film Feplay.1 j
Froduitiz] & balayer 1 produit i
3 Filrage des positions [] Miveau de Détails
Frécision du filtrage 0.2rmm
Produit de référence
— Mombre de pozitions
[ritiales : |51 Filtréez :|
W 0K J @ .ﬁ.ppliquerJ W Annuler ]
s
Sélectionnez le fichier DEMO_CGE_CHAINSAW_ENGINE_CLUTCHUB.1 comme produit a balayer.

Dans le champ Produit de référence, cliquez sur o pour afficher la boite de dialogue Sélection du
produit de référence :

4. Sélectionnez le fichier DEMO_CGE_CHAINSAW_ENGINE_CLUTCHDRUM.1 comme produit de
référence.

5. Cliquez sur OK pour confirmer I'opération.
La boite de dialogue Volume balayé est automatiquement mise a jour.

Sélection des produits | Volume balapé |

Drrum-5 huttle — D&finition

Hub-5hutlte Film -

Shoe-Shuttle ia Replay 1 =

DEMO COE CHAINSAW EMGINE CLOTCHDRLIM. ] Froduit{s] & balayer 1 produit N

gEHS_EEE_Eﬂimgiw‘gmgmg—g:ﬂ¥ SHSE-IS 1 4 Filtrage des postions [] Niveau de Détalls
T B - ' Précizion du filtrage 0. 2mm

Produit de référence CLUTCHDRLIR .1
— Mombre de pozitions

Initiales ; [51 Filtrées :I—
@R @ Appliquer | @ Annuer |

@ 0K

6. Cliquez sur Appliquer pour générer le volume balayé.

La barre de progression s'affiche, vous permettant ainsi de contréler et, le cas échéant, d'interrompre (a
I'aide de I'option Annuler) le calcul.

La fenétre d'apercu affiche le résultat suivant :


file:///I|/V5R5_travail/V5R5/V5R5_fr/FitEnglish/fitug.doc/src/samples/FIT_SWEPT_VOL.CATProduct

Pré-vizualization

L

o
7. Cliguez sur OK.
Enregiztrer sous EE3 |
E nregistrer sous I {3 samples j ﬁl
CARBODY.madel.car ] DEMO_
couy. CATPart cgr 9 DEMO_
DEMO_CGE_CHAIMSAW _BODY_BUMPER. cor @ DEMO_
DEMO_CGE_CHAIMSAW _BODY_CHAIM cor @ DEMO_
DEMO_CGE_CHAIMSAW_BODY_CLUTCHCOWER. cor a DEMO_
DEMO_CGE_CHAINSAW _BODY_CRAMKCASE_LSIDE. cor a DEMO_
1] | i
Mom du fickier : SWEPTVOLUME relativeresult Enregistrer I
Enregiztrer sous : I cor j Al |

maw 8. Sélectionnez cgr dans le cr]amp Type de la _fenétre E,nregistrer sous. Ensuite, cliquez sur Enregistrer.
4 Remarqgue : Vous pouvez également enregistrer le résultat au format vrml (wrl).
A présent, importez le résultat du volume balayé dans votre produit.
Cliquez avec le bouton droit sur DEMO_CGE_CHAINSAW_ENGINE_CLUTCHDRUM.1 dans l'arbre des
" spécifications.
10. Sélectionnez Composants ->Composant existant dans le menu contextuel et sélectionnez
SWEPTVOLUME_relativeresult.cgr dans le dossier samples.

Vous obtenez ce qui suit :



Le résultat du volume balayé est identifié dans I'arbre des spécifications.

% Body (Body.1)

B Engine [Engine.1])

% DEMO_CGE_CHAIMNSAW EMGINE_BALLBEARING [DEMO_CGE_CHAINSAW _ENGIME_BALLEEARIMNG.T)

ﬁ%DEMD_EGE_EHI—‘-.INS&W_ENGINE_ELLITEHDHLIM [DEMO_CGE_CHAINSAW_EMGINE_CLIUTCHDRUR.T)
% SWEFTWOLUME _relatifresult [SWEPTVOLUME _relatifrezult. 1]

#5%/
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Description de |'atelier

La présente section décrit les icones et les menus spécifiques de l'atelier DMU Fitting Simulator.
La fenétre DMU Fitting Simulator est similaire a la figure ci-dessous.

Cliquez sur les zones tactiles pour visualiser la documentation associée.

[iwwaw TewnflE [ Cdon Afctegs jmosion Juih  frebos Fepitm 7

ey ok - e T

Barre de menus
Barre d'outils de simulation
Barre d'outils de manipulation
Barre d'outils DMU Check
Barre d'outils Détection de collision automatique

S e

b

2ee



Barre de menus de DMU Fitting
Simulator

Ce chapitre présente les différents menus et commandes de menu spécifiques a DMU
Fitting Simulator Version 5.

Démarrer Fichier Editer Visualiser Inserer Qutils Analyse Fenétres Aide

Insérer

= el Outls  Analyze  Fenétre POUT... Voir la section...
[H et
A Navelte Distance Mesure des distances
&l —
Simulatior Collision Détection d'interférences
% Lollizion Navette Définition/édition de plusieurs
E Distanie navettes
@3 Groupe . . , .
Simulation Déplacement et enregistrement
h Mouveau Composant d'une simulation a plusieurs
g ; navettes
sl Mouveau Produit
MHouwveaw compozant COk
2 i Composant existant Ouverture de ['atelier DMU
a% | Mouvelle Piece . , . \
Navigator et sélection de modéles
@ Compozant existant...

Les taches correspondant aux commandes générales de menu sont décrites dans le guide
CATIA Infrastructure - Guide de l'utilisateur.

)0,



Barre d'outils DMU Simulation

La barre d'outils DMU Simulation contient un certain nombre d'outils utiles dans DMU Fitting
Simulator.

DMU Simulation E

Voir Définition/édition de plusieurs navettes.

Voir Déplacement et enregistrement d'une simulation a
plusieurs navettes.

Voir Conversion d'une simulation.

Voir Visualisation du déplacement enreqistré.

Voir Définition d'un volume balayeé.
Voir Définition d'un volume balayé a partir d'une référence
mobile.

r—a Voir Vue éclatée d'un produit.
O Voir Vue éclatée d'une navette.

QOO




Barre d'outils Manipulation

La barre d'outils Manipulation contient un certain nombre d'outils utiles pour I'utilisation de
DMU Fitting Simulator. Elle s'affiche lors de I'utilisation des commandes Navette, Vue
éclatée et Simulation (avec une ou plusieurs navettes).

t anipulation

'ﬁ?@ Voir Déplacement du manipulateur indépendamment de la navette.
Voir Déplacement de la navette.
Voir Déplacement du manipulateur indépendamment de la navette.

";@ Voir Déplacement de la navette.

';4:;.. Voir Enregistrement automatique d'une simulation.

Voir Déplacement du manipulateur indépendamment de la navette.
Voir Edition d'une navette.

o

Voir Déplacement de la navette.

Voir Déplacement du manipulateur indépendamment de la navette.

Voir Déplacement de la navette.

@Y

g_ Voir Détection de collision.

@5 Voir Détection de collision.

QO ®



Barre d'outils DMU Check

['HU Check

= @%ﬁ‘ﬁ

E Voir Mesure des distances.

SRR

% Voir Détection des interférences.

@ Voir Détection automatigue des collisions.

%}}/ Voir Utilisation de I'évitement de collision en mode interactif.
Voir Utilisation de I'évitement de collision en mode batch.

'Q“‘; Voir Utilisation de la commande Lissage

QO ®



Barre d'outils Détection de collision
automatique

Reportez-vous a la section Détection
automatigue des collisions .
Reportez-vous a la section Détection
automatigue des collisions
@l Reportez-vous a la section Détection
automatigue des collisions.

@ ®



Personnalisation des parametres

Avant de commencer votre premiéere session de travail, vous pouvez personnaliser
votre facon de travailler pour que celle-ci soit adaptée a vos habitudes. Par exemple,
vous pouvez personnaliser la gestion de votre antémémoire données. Pour cela,
sélectionnez Outils -> Options dans la barre de menus.

Ce type de personnalisation est stocké dans des fichiers de parametres permanents.
Ces parametres ne seront pas perdus si vous quittez la session.

Parameétres de DMU Fitting




n&wPersonnalisation des parameétres
de DMU Fitting

"@* Dans cette tache, vous apprendrez a personnaliser les paramétres de DMU Fitting.
=
E 1. Sélectionnez Ouitils -> Options dans la barre de menus :

T

- La boite de dialogue Options s'affiche.

2. Cliquez sur Maquette numérique dans la boite de dialogue de gauche.

3. Cliquez sur I'élément DMU Fitting.
L'onglet DMU Fitting est actif.

DMU Fitting |

Retour sur collizion

E[EIE [ ]iCallision sonare

Configuration de 'enreqgistrerment automatique
)

¥ AU relachement de baoutan de zaurns

(_) Durant le déplacement
Critére de Distance [
Critére dAngle Fdeg

Yalidation angulaire de la navette

ﬁ [ ] Limitation angulaire
Angle maximal [ 5deg

Yecteur Vecteur £ j

tMode de manipulation en simulation de navette
¥ Faz de détection de collision

(_) Détection de collizion

(_) Stop sur collision

[ ] Enregistrement autamatique

Eviternent de collizion
A
% [ ] Lizzage autornatique




L'onglet DMU Navigator permet de personnaliser les parametres des
commandes de Fitting Simulator :

@ Collision sonore

Cliquez sur la case a cocher Collision sonore pour activer le son au
cours des analyses d'interférences, des enregistrements de
simulations, etc.

Par défaut, I'option Collision sonore n'est pas cochée.

@ Configuration de I'enregistrement automatique

@ Aurelachement de bouton de souris : Permet d'enregistrer les
positions au relachement de bouton de souris (il s'agit du
mode par défaut).

Durant le déplacement :

@ Distance : Spécifie le pas de distance minimal au cours de
I'enregistrement des simulations.

@ Angle :Spécifie le pas d'angle de rotation maximal au cours de
I'enregistrement des simulations.

Cochez le mode d'enregistrement "Au relachement de bouton
de souris".

Les champs "Distance" et "Angle" ne sont plus masqués.
Entrez les valeurs appropriées

pour enregistrer le mouvement.

@ Validation angulaire de la navette

@ Vous permet de sélectionner I'option de validation de navette
angulaire dans la boite de dialogue Edition de navette.
Cette option permet de spécifier un angle de rotation maximal
pour la navette.

Reportez-vous a la section Définition d'une navette.

@ Modes de manipulation en simulation de navette
Permet de valider la simulation de navette en détectant les collisions.
Ce paramétre est lié a la barre d'outils Détection de collision automatique.
L'icone se modifie automatiquement suivant l'option cochée.
¢ i
Détection de collision désactivée : Mode de détection par
défaut dans le contexte de la simulation.

@ Détection de collision activée : @ Active le mode détection
de collision
(le produit en collision est mis en évidence dans la zone
géomeétrique pendant I'enregistrement de la simulation).



@ Stop sur collision % . Active le mode d'arrét. Cela signifie
gue le simulation s'arréte a la premiéere collision.
Les produits sont mis en évidence dans la zone geomeétrique.

@ Evitement de collision

@ Lissage automatique : Lorsque l'option est cochée, le lissage
s'effectue via
la commande Evitement de collision en cliquant sur OK.

3. Ensuite, cliquez sur OK dans la boite de dialogue.

#3
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Axe de la navette

Clash

Collision

Distance

Emplacement

Glossaire
A

Position d'un axe particulier associé par convention a la navette.
Cet axe, appelé axe de la navette, est choisi par le systeme au
centre de la sphére qui englobe la navette.

C

Processus logique vérifiant si la navette et son environnement
sont en intersection ou en contact.

Processus logique vérifiant si la navette et son environnement
sont en intersection ou en contact.

D

Processus logique mesurant la distance minimale entre la
navette et son environnement (considérés comme des entités

géomeétriques).

Position dans I'espace permettant de définir la trajectoire de la
navette au cours de son déplacement.

Espacement (clearance) Processus logique vérifiant si la distance minimale existant entre

Groupe

Interférence

Manipulateur

la navette et son environnement est supérieure a une distance de
seuil spécifiée.

Entité regroupant plusieurs modeles. Cette entité est identifiee
lors de la définition d'une navette, d'une distance et d'une
collision.

Processus logique vérifiant si l'intersection de la navette avec son
environnement (considérées comme des entités géomeétriques)

est nulle.
M

Editeur graphique permettant de positionner la navette. Il se
compose de symboles et d'une boite de dialogue. Ces symboles
sont utilisés pour orienter les positions de la navette dans une
direction particuliere.



Navette

Piste

Position

Simulation

N

Elément représentant I'objet d'un assemblage a monter ou a
démonter. Il se compose d'un axe et d'une liste de modéles. La
navette peut étre déplacée pour simuler le montage ou le
démontage de I'objet dans I'assemblage.

P

Séquence d'emplacements formant la seule trajectoire a suivre
par une navette. Une piste peut étre définie en créant des
emplacements, puis étre simulée/convertie. Lors de cette
simulation, il est possible d'effectuer une détection d'
interférences.

Emplacement temporaire d'une navette lors de sa manipulation.

S

Enregistrement et visualisation d'un scénario dans lequel une
navette est démontée d'un assemblage en fonction de certaines
contraintes, telles que les interférences. Lors de la définition et de
la visualisation, il est possible d'effectuer une détection d'
interférences et de mesurer la distance.




Index

A propos des navettes »
Ajout d'une navette »
Animation de points de vue *

Collision (icbne) »

Commandes
Collision *
Convertir (icone) »
Détection de collision automatique »
Distance et zones de proximité »
Evitement de collision ¥ , »
Navette » ,» ,» | »
Publier »
Réexécution »
Simulation® ,» ,» ,» ¥
Volume balayé » ,» , »
Vue éclatée » , »

Définition

Navette »

Volume balayé » ,» , »
Détection

Collisions »
Détection de collision (icbne) »



Distance (icone) *

Mesure des distances ¥
DMU Manipulation (barre d'outils)
DMU Simulation (barre d'outils)
DMU Space Analysis (barre d'outils)

Edition
Editeur »
Navette »

Evitement de collision (icone) » , »
Publier »

Filtrage
Manipulateur »
Déplacement »
Positions du volume balayé »

Insertion automatique (icone) *

M

Menu contextuel
Aligner »
Attacher/détacher »
Axer »



Déposer *
Editeur »
Libre »
Suivre ¥

Navette » | »
Accrochage »
Définition »
Déplacement »
Edition »

Vue éclatée »

Simulation
Animation de points de vue
Conversion »
Enregistrement » , »
Génération d'une animation
Relance »

V

Volume balayé » , »
Filtrage des positions ¥



Conventions

Certaines conventions utilisées dans la documentation CATIA, ENOVIA & DELMIA vous
aideront a reconnaitre et a comprendre un certain nombre de spécifications et de concepts
importants. Les conventions typographiques suivantes sont utilisées :

@ Les titres des documents CATIA, ENOVIA & DELMIA apparaissent en italique dans le

texte.

@ Le texte qui apparait en courier, comme Fi chi er -> Nouveau, identifie les commandes
a utiliser.

L'utilisation de la souris differe selon le type d'opération que vous devez effectuer.

Uitlisez ce bouton, quand vous lisez

o

i
i

Sélectionner (un menu, une commande, une géomeétrie dans une zone
graphique, etc.)

Cliquer (sur une icdne, un bouton dans une boite de dialogue, un taquet, etc.)
Double-cliquer

Cliguer en maintenant latouche Maj enfoncée

Cliquer en maintenant la touche Ctrl enfoncée

Cocher (une case)

Faire glisser lasouris

Faire glisser (une icbne sur un objet, un objet sur un autre)

Faire glisser lasouris
Déplacer

Cliquer al'aide du bouton droit de la souris (pour sélectionner un menu
contextuel)

Les conventions graphiques sont les suivantes :

5

F

i ‘-a_,_,{

sj% ]I@

T

.

CISEE

indique le temps nécessaire pour exécuter une téche.

indique la cible d'une tache.
indique les conditions prérequises.
indique le scénario d'une tache.
indique des consells.

indique un avertissement.

indique des informations.



néw

indique lafin d'une tache.

indique des fonctionnalités nouvelles ou améliorées dans cette version.
Les améliorations peuvent également étre indiquées par une marge colorée en bleu en
face des paragraphes correspondants.



Remarques

ENOVIA est une marque de Dassault Systemes.
ENOVIAVPM copyright Dassault Systemes, 1998-2000. Tous droits réserves..
CATIA® est une marque de DASSAULT SYSTEMES S.A. en France et dans certains pays.

Les termes suivants sont des marques d'International Business Machines Corporation:
AIX IBM

C Set++ RISC System/6000
DB2 XL Fortran
DB2/6000 Domino Go

Les termes suivants sont des marques d'Oracle Corporation:

Oracle Oracle7
Oracle8 SQL*NET
SQL*Plus

Les termes suivants sont des marques de Hewlett-Packard Company:

HP HP-UX
HP 9000 Series 700

Les termes suivants sont des marques de Silicon Graphics, Inc.:

Indigo2 Octane
IRIX Silicon Graphics
02

Les termes suivants sont des marques de Sun Microsystems Computer Company:

Ultra2 UltraSparc2
Ultra30 Solaris 2.5
Java JDK
JavaBeans SWING

Les termes suivants sont des marques d'lONA Technologies Ltd.:
ORBIX ORBIXWeb

Les termes suivants sont des marques de Board of Trustees, University of lllinois:
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