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Préface

DMU Kinematics Simulator est un produit de CAO indépendant dédié a la simulation des
déplacements d'assemblage. Il est destiné a I'environnement de revue de conception de
maguettes numeriques (DMU) et peut traiter une large gamme de produits, allant des biens
de consommation aux projets de grande ampleur dans le domaine de l'industrie automobile
et aérospatiale, en passant par la conception d'usines, de bateaux et de matériels lourds.

DMU Kinematics Simulator est un atelier DMU Navigator dédié, disponible aussi bien dans
I'environnement UNIX que dans I'environnement Windows NT.

Le présent guide s'organise comme sulit :
@ Mise enroute

Fournit un scénario permettant de se familiariser avec le produit.
@ Taches de base

Fournit des instructions étape par étape pour l'utilisation de DMU Kinematics Simulator.
Contient des conseils qui vous aideront a exploiter au mieux ce produit.

@ Taches avancées

Fournit des instructions étape par étape pour l'utilisation de DMU Kinematics Simulator et
des produits complémentaires DMU Navigator.

@ Description d'atelier

Décrit les commandes de menu et les barres d'outil de I'atelier qui sont utiles dans DMU
Kinematics Simulator.

@ Glossaire

Fournit des définitions de termes propres a DMU Kinematics Simulator.

DMU Kinematics Simulator version 5 exploite les sessions multimodele CATIA version 4
déja préparées qui contiennent un ou plusieurs mécanismes cinématiques. Cette étape
préparatoire est décrite dans la section Taches de base du présent guide.

Utilisation du manuel
Informations complémentaires




Utilisation du manuel

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

Pour tirer le meilleur parti du présent guide, nous vous conseillons de commencer par la
section "Mise en route".

Vous utiliserez les échantillons contenus dans le dossier
C:\Program Files\Dassault Systemes\BO7doc\online\kinug\samples.

Les documents échantillons (installés avec la bibliotheque
d'aide en ligne) sont souvent (mais pas toujours) fournis pour
accompagner le scénario de la rubrique et expliquer le
fonctionnement d'une commande spécifique.

Insertion des

X : L ments échantillon nt installé ns | ier
documents échantillons es documents échantillons so stallés dans les dossiers

samples de chaque guide utilisateur. Dans l'arborescence des
fichiers de la documentation en ligne se trouve un dossier
samples pour chaque guide utilisateur. Pour plus d'informations
sur I'endroit ou les documents échantillons sont installés par
défaut, reportez-vous a la section Accés aux documents
échantillons dans le manuel Infrastructure - Guide de
I'utilisateur.

Les sections suivantes présentent les principales fonctions du produit sous la forme de
taches utilisateur. Il peut étre utile de consulter la section décrivant les menus et les barres

® ®


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/BasEnglish/basug.doc/src/basugbt0208.htm
file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/BasEnglish/basug.doc/src/basugbt0208.htm

Pour plus d'informations

Avant d'aborder le présent guide, nous vous conseillons de lire les manuels suivants :

@ DMU Navigator - Guide de l'utilisateur
@ Infrastructure - Guide de l'utilisateur
@ Knowledge Advisor - Guide de l'utilisateur

Vous pouvez également, si vous le souhaitez, lire les guides relatifs aux produits DMU
Navigator complémentaires suivants, pour lesquels une licence appropriée est requise :

@ DMU Fitting Simulator - Guide de l'utilisateur
@ DMU Space Analysis - Guide de l'utilisateur
@ Conventions

a0,


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/VPMEnglish/vpmcommain.doc/src/conventions.htm

Nouveautés

TACHES DE BASE

Conception d'un mécanisme V5:

Amélioration : Création de liaisons
Nouveaute : Suppression de liaisons (dialogue parents/enfants amélioré : possibilité de

supprimer ou non les contraintes associéees).
Amélioration : Passage automatique en mode conception, si vous travaillez avec le

systéme de cache.

Conception de liaisons avec des contraintes d'assemblage :

Amélioration : Création de liaisons pivots
Amélioration : Création de liaisons prismatiques
Amélioration : Création de liaisons cylindriques
Amélioration : Création de liaisons sphériques

Nouveauté : Création de liaisons a partir de triedres
Nouveauté : Informations complémentaires sur les contraintes générées

Conception de liaisons sans contraintes d'assemblage :

Ameélioration : Création le liaisons cardans (reportez-vous a la section Création de liaisons
a partir de systeme d'axes).

Exécution de simulations :

Ameélioration : Simulation avec des commandes
Ameélioration : Simulation a l'aide de lois
Ameélioration : Simulation en mode A la demande

Nouveauteé : vous pouvez conserver les commandes de simulation en position modifiée
Nouveauté : effets du déplacement de composants contraints dans un contexte de
simulation (avec des commandes)

TACHES AVANCEES
Analyse dans le contexte de la simulation :
Amélioration : utilisation d'une interface graphique pour le calcul des distances

Ameélioration : Vérification des limites d'une liaison
Nouveauté : Utilisation des capteurs

Ameélioration : vous pouvez mieux visualiser les limites et les composants concernés par le
mode de sous brillance.







Mise en route

Avant d'aborder la description détaillée des instructions d'utilisation de DMU Kinematics
Simulator version 5, lisez les tutoriels pour vous familiariser avec le produit. lls contiennent
des scénarios étape par étape décrivant |'utilisation des fonctions clés.

Les principales taches décrites dans cette section sont les suivantes :

Conception d'un mécanisme V5
Utilisation des données cinématiques V4




Conception d'un mécanisme V5

Avant d'aborder la description détaillée des instructions d'utilisation de DMU Kinematics
Simulator version 5, la mise en route suivante vous permet de vous 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 :

Ouverture de l'atelier
Création d'un mécanisme et de liaisons
Création de liaisons cylindrigues
Définition d'une commande
Définition d'une piece fixe
Simulation d'un mécanisme V5

1 Ces taches durent environ 20 minutes.

® ®



Ouverture de |'atelier

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 I'utilisateur.

~1~+ Dans cette tache, vous apprendrez a accéder a l'atelier DMU Kinematics Simulator et a sélectionner vos modeles.
—.‘.—
kL

~- 1. Sélectionnez Maquette numeérique -> DMU Kinematics dans le menu Démarrer.
B/ |'atelier DMU Kinematics est chargé et un document vide s'ouvre :

[%]CATIA V5 - [Productl] H=] E3
n Démarrer  TeamPDM  Fichier  Edition  Affichage  [nzettion  Ouotils Analwze  Fenétre 7

% Produiti]

Applications
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Produit1 zélectionng(e)

= | fo B\ o e CATIA P2
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2. Sélectionnez Fichier -> Ouvrirdans la barre de menus.

3. Sélectionnez le document rods.CATProduct dans le dossier des échantillons.
Cliguez sur Ouvrir pour ouvrir le fichier sélectionné.
Les produits sélectionnés s'affichent dans I'arbre des spécifications.




Sélection de fichier K E |

REegarder dans I'a samples j | ﬁl |
PointSurface_with_Jaoint. CAT Product @ rods+1joint. CAT

FointSurface _without_Jaint CAT Product E@ rods+2joints. G
.. Ring. CATPart E@ rods+3joints, CA
.. rod. CATPart E@ rodz+djoints, CA
o frods. CAT Product Eﬁ rods+djoinkz+cmr
rods_with_jointz. CAT Product Eﬁ rods+djoints+cm

2

Mam du fichier : Iru:u:ls.E.-'l'-.TF'deuct Cluperir
Tvpe des fichiers : IT::.us les fichiers [*.%) j Annler

[~ QOuvrir en lecture seule

[ afficher 'apercu
4.Dans l'arbre, sélectionnez les produits, puis cliquez sur Editer->Représentations->Mode conception. Vous pouvez maintenant
développer I'arbre pour afficher tous les composants de conception des produits.




s
==%3 Hod (Rod.1)
n—@] Rod

—_.—+ Flan =y
—.—" Plan vz
—-" Plan zx

PE? Corps principal -rx_-/J
|$ E strugion. 1 J-'

i Ezquisse.]

Eo Congé aréte.1
Y Cops surfacique. ) i’
- 8 Fod [Fod.2) e
% Fod (Fod.3) ‘

Eﬁ Rod (Rod.4) T T
Applications 7 4 i

[ Utilisez l'icbne Centrer tout @ pour positionner la géométrie du modele a I'écran.

::::&-j
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Création d'un mécanisme et de liaisons pivots

Dans cette tache, vous apprendrez a créer un mécanisme et des liaisons pivots.

Ouvrez le document rods.CATProduct.

/==~ 1. Dans l'arbre des spécifications, sélectionnez le produit, puis sélectionnez Editer->Représentations->Mode conception.

2

Vous pouvez maintenant développer I'arbre pour afficher tous les composants de conception des produits.

%
#-%3 Rod (Rod 1)
&~ Rod (Fod 2)
% Fiod (Rod3)
-—@ Rod (Rod 4)
==} Rod
== Plan sy
£ Plan yz
£ Plan zx
#—{a Corpz principal
@7 Corps surfacigue. ]

— A pplications

'Cquuez sur l'icone Liaison pivot @ dans la barre d'outils Liaisons cinématiques.
La boite de dialogue de création de liaison pivot s'affiche :


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/rods.CATProduct

Création de liaizon : Pivot

Mecanisme : IMécanisme.l "” Mouveau mécanisme l

Mom de la liaison ; | Pivat. 1

Sélection courante ;

Ligne 1 : Ligne 2 :
Flan 1 : Flan 2 : @ Distance nulle O Distance = | Omm
Flan 3 : |- Flan 4 : |- B s
] commandée en angle
@ Ok

3. Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.

+—2] Rod
w—.-’-'-.lnplicaticuns

-—h-'llécanismes
+=%F Mécarisme. 1

&

Vous devez maintenant sélectionner deux axes et deux plans.

4. sélectionnez Axe 1 dans la zone géométrique. Dans notre exemple, sélectionnez un cylindre comme illustré ci-aprés.
La boite de dialogue est automatiquement mise a jour pour prendre en compte votre sélection.



e

Sélection courante :
Ligne 1 ; |.ﬁ.xe Ligne 2 ; |

5. Sélectionnez Axe 2 dans la zone géométrique. Sélectionnez un deuxiéme cylindre.
Le champ de sélection courante de la boite de dialogue est automatiquement mis a jour.

Sélection courante

Ligne 1 ; |.ﬁ.xe Ligne 2 ; |.ﬁ.xe

6. Sélectionnez les plans, comme indiqué ci-apres.
Le champ de sélection courante est automatiquement mis a jour.



L T

7. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison pivot.

La liaison pivot est créée.
L'arbre des spécifications est mis a jour.
1
=~ Applications
I
=—Mécanismes

"? Mecanisme.1
Liaisons

#—&# pivot.1 (Rod.4,Rod.3)

Procédez de la méme fagon pour créer Revolute.2 et Revolute.3.

Vous obtenez ce qui sulit :




Gz

Vous pouvez également créer un nouveau mécanisme en sélectionnant Insérer-> Nouveau mécanisme dans la barre de menus.
Le nouveau mécanisme est créé et identifié dans l'arbre des spécifications.

[GEENG Cutil:  Analyse Fenéhre

Mowvelle liaizon L4

mll Plice fise...

QOAOXC,



Création de liaisons cylindriques

+1.+ Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons cylindriques.

— —

b L

=/ Vous avez créé un mécanisme et trois liaisons pivots, comme indiqué dans la tache précédente.

_i«-' 1 ﬁ
il /| Cliquez sur l'icone Liaison cylindrique &

La boite de dialogue de création de liaison cylindrique s'affiche :



Création de liaison : Cylindrique

MEcanisme ¢ {mecanisme. 1 ""l Mouweau mécanisme

Morn de la liaison | Cylindrique. 4

Seleckion courante ;
Ligne 1 : | Ligne 2 : |

[ | Commandée en angle [ ] Commandée en longueur

W oK I 'ﬂ.ﬁ.nnulerl

i

2.Sélectionnez Axe 1 dans la zone géeomeétrique. Dans notre exemple,
sélectionnez un cylindre comme illustré ci-contre :

La boite de dialogue est automatiqguement mise a jour pour prendre
en compte la sélection.



Selection courante ;
Ligne 1 : |,|:.,;.;.3 Ligne 2 : |

3. Sélectionnez Axe 2 dans la zone géométrique. Dans notre exemple,
sélectionnez un cylindre comme illustré ci-contre :

La boite de dialogue est automatiquement mise a jour pour prendre
en compte la sélection.



Sélection courante

Ligne 1 : |,n,;.:e Ligne 2 : |.ﬂ.:-:e

4. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison cylindrique.



S

La liaison cylindrique ainsi que les contraintes sont créées.
L'arbre des spécifications est mis a jour.
Vous pouvez définir des commandes pendant que vous créez des liaisons cylindriques :

@ Commandée en angle
@ Commandée en longueur

Il vous suffit de cocher I'option requise.

Souvenez-vous que vous pouvez a tout moment modifier la commande. Pour ce faire, double-cliquez sur la liaison dans l'arbre
des spécifications et modifiez les parametres dans la boite de dialogue affichée. Pour plus d'informations, reportez-vous a la
section Edition de liaisons.
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Définition d'une commande

Vous pouvez définir une commande aprés ou pendant la création d'une liaison.

Dans notre exemple, vous définirez une commande apres la création d'une liaison.

Double-cliquez sur Revolute.3 dans l'arbre des spécifications.

;—Alpplicatinns
T~Mécanismes
"? Mécanisme.1
T Liaisons
#—&8 pivot.1 (Rod.3Rod.1)
#—& pivot.2 (Rod.1 Rod.2)

ol

*’@ Cylindrique.4 (Rod.3,Rod.4)

— Commandes

— Lois
La boite de dialogue Edition de liaison s'affiche.




E dition de haizon : Revolute. 3 [Pivot]
Mom de la liaison | Revoluke. 3
Geometrie de la liaison
Ligne 1 : |« Ligne 2 : | o=
Plan 1 : [Face Plan 2 : |Face
J;&Cnmmandée en angle ;
Lirnites deMa liaison
|7 Limite inférigure : -360deq E Limite supérieure | 360deg E
@ 0K w Annuler I
.

Cochez la case Commandée en angle. Cette option vous permet d'affecter une commande de type d'angle a la liaison
pivot.
Cliquez sur OK pour confirmer l'opération.

La commande est identifiée dans l'arbre des
spécifications.



';‘ﬁlpplicatinns

T~Mécanismes

"? Mécanisme.1

T Liaisons
#—&8 pivot.1 (Rod.3,Rod.1)
#—& pivot.2 (Rod.1,Rod.2)
#—&8 pivot.3 (Rod.2Rod 4)
*‘@ Cylindrique.4 (Rod.3,Rod.4)

T~ Commandes

g Commande.1 (Pivot.3,Angle)

— Lois l“\}




Définition d'une piece fixe

IS Dans cette tache, vous apprendrez a définir une piece fixe.

—.—

"h|.J'

l:i_i-"' 1 @

il Cliguez sur l'icbne Piéce fixe dans la barre d'outils DMU Kinematics ou

sélectionnez Insérer->Piece fixe dans la barre de menus.
La boite de dialogue Nouveau fixe s'affiche.

Mouveau fixe Kl Ed

tecanizme : {1440 amizme. 1 vI M oLveau mécanisme?l

W Annuler I
M

2. Sélectionnez la piece fixe dans la zone géomeétrique ou dans l'arbre des
spécifications.

3. La piece fixe est automatiquement définie.

La piéece fixe est



identifiée dans
I'arbre des
spécifications.

ér‘Jn'lhlp[::-lir:atiu::-ns
=r‘I*-Txa'-*:anismes
"‘? Mecanisme.1
T Liaisons
#—&8 pivot.1 (Rod.3,Rod.1)
#—¢&@ piyot.2 (Rod.1 Rod.2)
+—&3 pivot.3 (Rod.2,Rod.4)

#—&@ pivot 4 (Rod.3,Rod.4)

T~ Commandes

E Commande.l (Pivot.3,Angle)
T Fixe { Rod.2 )

EﬁE Fixe.8 (Rod.2)

— Lois

kg

Vous pouvez a tout moment utiliser la commande d'annulation pour modifier
la sélection.

X

QO ®



Simulation d'un mécanisme V5

Dans cette tache, vous apprendrez a simuler le mécanisme V5 que vous avez créé.

1.
Cliquez sur l'icone Simulation avec des commandes

@ Vous avez cong¢u un mécanisme V5 comme décrit dans les étapes précédentes.

La boite de dialogue Simulation cinématique s'affiche :

Simulation cinématique - Mécanizme._1

L L ME
Les commandes du mécanisme cinématique sont Seanisme - |r""3':'3""5"“E L J
indiquées dans la figure ci-contre. |C|:|n'|n'|ande I 360 —— p—— 360[ 0,000 fa] I

[ ieérifier les limites des lisisons |

Reelacer I .ﬁ.nalxse... I F'Iusr-@-l
II - Fermer I

2.a. Manipulez la barre de défilement de la commande.
Le mécanisme cinématique se déplace en
conséquence.

Commande.1-360 36 360 25,0000

—

2-p, Servez-vous du manipulateur situé dans la zone géométrique. Procédez comme suit :
Amenez la souris sur une liaison. La liaison commandée est mise en évidence et le manipulateur apparait.
Faites glisser le modéle a I'aide du bouton gauche de la souris.




L TAR R ™

Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Exécution de simulations et A propos des liaisons.

Vous obtiendrez le méme résultat en entrant une valeur pour la commande.

Si vous cliquez sur le bouton M, la boite de dialogue Simulation cinématique se développe. L'option
Immédiat est activée par défaut. Pour plus d'informations sur I'option A la demande, reportez-vous a la
section Simulation en mode A la demande
»
TS
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Utilisation des données
cinématiques V4

Ouverture de l'atelier
Navigation dans le mécanisme
Simulation a l'aide de commandes
Simulation a l'aide de lois

1 Ces taches durent environ 20 minutes.

a0,



Ouverture de |'atelier

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

~1~+ Dans cette tache, vous apprendrez a accéder a l'atelier DMU Kinematics Simulator et a sélectionner vos modeles.
—.‘.—
kL

~- 1. Sélectionnez Maquette numerique -> DMU Kinematics dans le menu Démarrer.
W8 | atelier DMU Kinematics est chargé et un document vide s'ouvre :

[%]CATIA V5 - [Productl] Hi=] E3
Kk Démaner  TeamPDM  Fichier  Edition  Affichage  Insetion  Dutls  Analpse  Fenéte 7 - 2] x|

% Produiti]

Applications
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e

| £z B o by CATIA P2

'@ 2 BraEd 35

Produit] sélectionné(e] |

2. Sélectionnez Insérer -> Composant existant dans la barre de menus.

3. Sélectionnez les fichiers de modele cinématique souhaités. Pour ce faire, cliquez sur le premier fichier et, tout en maintenant la
touche MAJ enfoncée, cliquez sur le dernier.
Cliguez sur Ouvrir pour ouvrir les fichiers sélectionnés.
Les produits sélectionnés s'affichent dans I'arbre des spécifications.



Insérer un composant existant

Begarder danz I £ InputD ata

- &8 il [=E

E FRT_LEFT_SPRINGREF.model
E FRT_LEFT_WHEELREF. model

B KIN_EX17_03_ENS3.m
W KIN_EX17_04_ENS4.me

B KIN_Ex17_05_EMS5.m
B KIN_EX17_06_CENTRY
B KIN_EX17_07_ENS7.me
B KIN_Ex17_08_EMSS.me

4] I 2
Mo du fichier : I"KIN_EK'I 7 02 EMSZ2 model" "KIN_EX17_0 Ouaerir
Tvpe des fichiers : Imndel[".mndel] j Annuler

[~ QOuvrir en lecture seule

4.Dans l'arbre des spécifications, sélectionnez les produits contenant des objets cinématiques, puis sélectionnez Editer
->Représentations->Mode conception. Vous pouvez maintenant développer I'arbre pour afficher tous les composants de

conception des produits.




E_Fa Produit?

h—% FIM_E=17_16_EMSTE [KIM_E*17_16_EMS1E.1)

1';—% FIM_Ex17_00_Mirage_F1_ACTWE_MODEL [KIM_EX1 T-"_IZIIII_T--*IiragE_F'I_.-’-‘-.I:ZTI‘»:r
‘:@f FIM_EX17_01_EMST [KIN_EX17_01_EMNS1.1]

t—% FIM_Ex17_02_EMS2 [KIN_EX17_02_EMNS21]
%' FIM_Ex17_023 EMS3 [KIN_EX17_03_EMNS31]

#—% FIM_Ex17_04_EMS4 [KIN_EX17_04 EMNS4.7]
%' FIM_Ex17_06 EMSE [KIN_EX17_05_EMNS51]

#—% FIM_Ex17_06_CEMTRAL_DOOR (KIM_EX17_06_CEMTRAL_DOOR.1)

1';—% FIM_Ex17_07_EMST [KIN_EX17_07_EMNSY.1]

T—% FIM_Ex17_08 EMSE [KIN_EX17_08_EMNS2.1]

T—% FIM_Ex17_03_LEFT_DOOR [KIM_EX17_03_LEFT_DOOR.1)
%' FIM_E=17_10_EMST0 [KIM_EX17_10_EM510.1)

#—% FIM_E=17_11_EMSTT [KIM_EX17_11_EM511.1)
%' FIM_E=17_12_EMS12 [KIM_EX17_12_EM512.1)

#—% FIM_Ex17_12_0PEMIMNG [KIM_EX17_13_0PEMIMNG.1)

T—% FIM_E=17_14_EMST4 [KIM_E=17_14_EM514.7)

#—% FIM_E=17_15_EMS15 [KIM_EX17_15_EM515.1)

l % FIM_E=17_00_FI<E [KIMN_Ex17_00_FI<E.1) L}
Applications

N'oubliez pas que DMU Kinematics Simulator exploite les sessions multimodele CATIA version 4 déja préparées qui
contiennent un ou plusieurs mécanismes cinématiques.

=

EL.1)

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

F
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Visualisation des propriétés du mécanisme
cinématique

21~ Dans cette tache, vous apprendrez a visualiser les propriétés du mécanisme cinématique
“17/  sélectionné.

Insérez les fichiers KIN_EX17*.model a partir du dossier des échantillons.

& Vérifiez que le mode conception est activé si vous utilisez le systéme de cache
(sélectionnez Edition->Représentations->Mode conception). Pour plus d'informations,
reportez-vous a la section relative a l'affichage du contenu du cache dans le manuel DMU
Navigator - Guide de l'utilisateur.
& 1. Sélectionnez KIN_EX17 00 _F1 ACTIVE et développez l'arbre des spécifications.
2.Cliquez avec le bouton droit de g?

la souris dans l'arbre des fFIM_Ex17_00_F1_ACTIWE [KIM_EX17_00_F1_ACTME.Y
spécifications ou sélectionnez :% [ )

Editer->Propriétés dans la barre =="MASTER
de menus. AT

“TRAZ
5120

#-EM50 Centrer le graphe
T‘HHE Centrer sur
P-ENS10 E‘ﬁ Cauper Chrl+

|
3.Dans le premier cas, EMST1 -
sélectionnez Propriétés dans le T-EN512 Copier Ctrk+L

menu contextuel qui s'affiche. S ENG14 [g Caller Chil+y
EMS1R Collage special...

+-EMS16
—LANDING GEAF
+=5TOCK

S LIEETimEr Crel

Alt+Enter

— 5 TLw14 Enzembles de zélections. .
—=5ET18

—*5ET13
La boite de dialogue Propriétés s'affiche :

D1 &finir un enzemble de sélections




Propnétés E |

Sélection : [LANDING GEAR =l

— Caractéristiqgues générales

Mom du mécanizme ; ||_,.-_*.,N[:|||'~.|G GEAR
b &canizme simulable

Maombre de liaizons 1
Mombre de commandes ]
Degrés de iberté san: commande : [§
Degrés de liberté avec commandes : [0
Figce fixe FEF

Fluz... i

@ O _‘ ﬂ.-’-‘-.ppliquer’ - .-’-‘-.nnuler’

T -
4.Cliquez sur OK.
5. | s

Cliquez sur l'icbne Analyse des mécanismes .

Les propriétés générales du mécanisme cinématique s'affichent.
6.Vous pouvez sélectionner un autre mécanisme en utilisant la zone de liste Nom du

mécanisme.




Analyse du mécanisme E E3 |

— Caractéristigues générales
Mom du mécanisme LAMDING GEAR j
Mécanizme simulakle ; o
Mombre de ligisons . vl
Maombre de commandes 5
Degrés de liberté sans commande 5
Degrés de liberté avec commandes: | o
Figce fixe CAT 1001 1
() Lisizons vizibles W Lisizons cachées Lois... l
Lisizon | Commande | Type Pigce 1 Geometrie 1 | Piece 2 Geometrie 2 | Piece 3 | -
1 Pivat EMZ10 DRET35 FIXE
2 Prizmatiqgue  EMNSS DRT33 EMZ12
3 LARMDING Pivat EM=1 DRTZY FIXE
4 Pivat ENS11 DRT3T FIE
5 Piwat = DRET36 EMZ=11 o
B Rotule ENS3 PT 30 ENS7
v Pivat EM=1 DRT12 EMZ3
g Rotule ENS3 PT 27 ENSS
=] Piweat EnS4 DRT149 EMS5
10 Pivet ENS4 DRT13 ENS2 =
|
Information d'hahillage du mécanisme:
Pigce 1 Pigce 2 Pigce 3
-

7.Si vous cochez 'option Liaisons
visibles, vous obtenez ce qui
suit :

Le bouton permet d'accéder a une représentation graphique des lois associées a
chaque commande, qui est représentée par une courbe colorée. Lorsque vous passez le
curseur sur la courbe, les informations relatives a la loi s'affichent dans la barre d'état.



b

Affichage des lois

i

9. Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Analyse d'un mécanisme.

Pour plus d'informations sur les lois, reportez-vous a la section Simulation a I'aide de lois.

g 4 ..
-.!:&h
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Simulation avec des commandes

21~~~ Dans cette tache, vous apprendrez a lancer une simulation cinématique en utilisant des
“i7/ commandes.

Insérez les fichiers KIN_EX17*.model a partir du dossier des échantillons.

=

& Vérifiez que le mode conception est activé si vous utilisez le systéme de cache
(sélectionnez Edition->Représentations->Mode conception). Pour plus d'informations,
reportez-vous a la section relative a I'affichage du contenu du cache dans le manuel
DMU Navigator - Guide de ['utilisateur.

-~ . Le document échantillon ne contient qu'un seul mécanisme. Si vous travaillez sur un

produit contenant plusieurs mécanismes, il est fortement conseillé de sélectionner le
mécanisme désiré avant de lancer la simulation avec les commandes.

==~ 1.Cliquez sur licone Simulation  Fe Ty TYT =y

avec des commandes = Mécanisme : [| ANDING GEAR j

CENTRAL  -360 | h 35':|| 00,0000 E
LEFT =360 | h 35':" 00,0000 E

_ _ _ OPEMING  -350 | h S?DI 10,0000 E
La boite de dialogue Simulation

S s INCLINAT -360 360
cinématique s'affiche : < - It ['0,0000 ﬁ' _"'ll

[ wérifier les limites des liaisons

Les commandes du mécanisme = Replacer | Analyse.. | Plus>> §
cinématique sont indiquées
dans la figure ci-contre.

-

2. Manipulez le curseur de défilement d'une commande. Par exemple, sélectionnez la
commande LEFT.

La partie correspondante du mécanisme cinématique se déplace en conséquence.
Anrés

Mgt

. Si vous cliquez sur le bouton M, la boite de dialogue Simulation cinématique se
I développe. L'option Immédiat est activée par défaut. Pour plus d'informations sur I'option
A la demande, reportez-vous a la section Simulation en mode A la demande.




Mecanisme : || ANDING GEAR |

CEMTRAL -360 | h 3E'D| 0, 0000 E
LEFT =360 | h 3E'D| 0, 0000 E » |

OPEMING  -350 | h 370 1|:| Qo0

INCLINAT -360 i 360 [ o, 0000 ﬁ _'_I
<

[ wérifier les limites des liaisons

FleElan:er I

— Simulation

@ Immédiat ) A la demande
ARG
Mombre de pas: I I

: Fermer I

Vous obtiendrez le méme résultat, que vous utilisiez le curseur, que vous entriez une
valeur ou que vous manipuliez la géométrie directement.

3. Manipulez les autres commandes de la méme maniére.

e
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Exécution d'une simulation a l'aide de lois

Dans cette tache, vous apprendrez a lancer une simulation cinématique en utilisant des lois déja définies

AN
7 pour le mécanisme.
Insérez les fichiers KIN_EX17*.model a partir du dossier des échantillons.
i La boite de dialogue Simulation cinématique s'affiche, comme décrit dans la tache précédente.
- 1.
il Cliquez sur l'icdbne Simulation a I'aide de lois

La boite de dialogue Simulation cinématique s afflche

Simulation cinématique - LAHNDING GE... i B3 |

MEcanisme : [| ANDING GEAR =]

Temps 0 JF————— 120 [o,000 [

H|4|H|I||H|F|H|

[] wérifier les limites des liaizons

F I
EFmEer

2. Affectez au champ Nombre de pas la valeur 10, puis cliqguez sur le bouton de magnétoscope Lecture.

Le mécanisme se déplace en fonction des lois prédéfinies.
& Notez que vous ne pouvez pas enregistrer des simulations avec la fonction Simulation a l'aide de lois. Si

vous devez enregistrer une ou plusieurs simulations de ce genre, reportez-vous a la section Enregistrement
des positions.
Vous pouvez utiliser d'autres boutons de magnétoscope pour relancer la simulation dans différents modes
(retour, pas a pas, etc.).

i
e
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Taches de base

Le tableau ci-dessous indique la liste des taches que vous trouverez dans cette section.

Configuration de votre session
Conception d'un mécanisme V5
Conception de liaisons avec des contraintes d'assemblage
Conception de liaisons sans contraintes d'assemblage
Exécution de simulations
Vérification de simulations
Gestion de I'habillage des mécanismes




Configuration de votre session DMU
Kinematics Simulator

DMU Kinematics Simulator fournit des méthodes simples permettant de simuler des
mécanismes précédemment définis, a I'aide des fonctions KINEMAT et KINEMUSE de
CATIA version 4.

Vous pouvez, si vous le souhaitez, vous reporter au manuel Kinematics User's Reference
Manual de CATIA version 4.

Préparation de CATIA version 4 : Transférez, dans des modéles distincts, la géométrie de
solide et de surface représentant les pieces mobiles (une piéce par modéle). Le modele
contenant le mécanisme cinématique doit étre uniqguement un modele fixe (c'est-a-dire, fil de
fer plus la définition du mécanisme). Utilisez I'article DRESSUP de la fonction KINEMUSE
pour définir les relations ensemble/modéle. Enregistrez tous les modeles et, si nécessaire, la
session.

Conversion des données cinématiques V4 en données DMU Kinematics V5 : Ouvrez le
modele contenant le mécanisme cinématique. Dans l'arbre des spécifications dans lequel
s'affiche le modéle cinématique version 4, sélectionnez le mécanisme que vous souhaitez
copier dans Kinematics Simulator version 5. Copiez les données sélectionnées dans le
presse-papiers, puis collez-les dans Application dans I'arbre des spécifications.

Quverture de la version 5 : Ouvrez l'atelier DMU Kinematics, puis cliquez sur

Insérer->Composant existant afin de sélectionner les modeles souhaités.

® ®




Préparation d'une session multimodele
dans CATIA version 4

1T Dans cette tache, vous apprendrez a préparer un mécanisme cinématique
L provenant de CATIA version 4 pour pouvoir l'utiliser dans DMU Kinematics
Simulator version 5.

oy 1 Transférez, dans des modeles distincts, la géométrie de solide et de surface

i représentant les pieces mobiles (une piece par modéle).
. Le modele contenant le mécanisme cinématique doit étre uniquement un modeéle
l fixe (c'est-a-dire, fil de fer plus la définition du mécanisme).

2. Utilisez I'article DRESSUP de la fonction KINEMUSE pour définir les relations
ensemble/modéle.

3. Enregistrez tous les modeles et, si nécessaire, la session.

7t
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Conversion des donnees cinematiques version 4 en

données Kinematics version 5

Dans cette tache, vous apprendrez a convertir les données cinématiques de CATIA version 4 en données
DMU Kinematics Simulator version 5.

Insérez les fichiers KIN_EX17*.model a partir du dossier des échantillons.

Vérifiez que le mode conception est activé si vous utilisez le systéme de cache (sélectionnez
Edition->Représentations->Mode conception). Pour plus d'informations, reportez-vous a la section relative a
I'affichage du contenu du cache dans le manuel DMU Navigator - Guide de I'utilisateur.

Dans cette tache, vous apprendrez a coller des données cinématiques d'un modele version 4 existant dans un
document version 5 existant en méme temps que des données V5. Vous pouvez également insérer les
données V4 dans un nouveau document version 5.

Ouvrez le modele contenant le mécanisme cinématique.

Ouvrez, si nécessaire, l'atelier Kinematics Simulator.

Le modéle contenant le mécanisme cinématique doit étre uniguement un modeéle fixe
(c'est-a-dire, fil de fer plus la définition du mécanisme).

Dans l'arbre des spécifications ou dans la zone géométrique dans laquelle s'affiche le modéle cinématique
version 4, sélectionnez le mécanisme que vous souhaitez copier dans Kinematics Simulator version 5. Dans
notre exemple, sélectionnez KIN_EX 00 _F1 ACTIVE et LANDING GEAR.

+=%8 KIN_EX17_16_ENS16 [KIN_EX17_16_EN516.1]
BB KIN_EX17_00_FIXE [KIN_EX17_00_FI<E.1)
T—% KIM_Ex17_01_EMST [KIN_EX17_01_EM51.1]
T—% KIM_E17_02 EMS2 [KIN_EX17_02_EM521]
T—% FAM_EX17_03 EMS3 [KIN_EX17_03_EM53.1]
T—% KIM_EX17_04 EMS4 [KIN_EX17_04_EM54.1]
R KIN_EX17_05_ENSE (KIN_EX17_05_ENS5.1)
+—%8 KIN_EX17_06_CENTRAL_DOOR [KIN_EX17_06_CENTRAL_DOOR.1]
BB KIN_EX17_07_EMST [KIN_EX17_07_ENS7.1)
+—%8 KIN_EX17_08_ENSS [KIN_EX17_08_EN58.1)
1'7—% kIM_EX17_09 LEFT_DOOR (KIM_EX17_09_LEFT_DOOR.T)
T—% KM _EX17_10_EMST0[(KIM_EX17_10_EMS10.7)
T—% AR _EX17_11_EMSTT [KIM_EX17_11_EMN511.7)
R KIN_EX17_12_ENS12 [KIN_EX17_12_ENS12.1)
+=%8 KIN_EX17_13_0PENING [KIN_EX17_13_OPEMING.1)
T8 KIN_EX17_14_ENS14 (KIN_EX17_14_ENS14.1)
+=%8 KIN_EX17_15_EN515 [KIN_EX17_15_EN515.1]
It% KIM_Ex17_00_F1_ACTIVE [KIN_Ex17_00_F1_ACTIVE.1)
Applications




== KIN_EX17_00_F1_ACTIVE [KIN_EX17_00_F1_ACTIVE.1]
=—MASTER

A5G

“TRAZ

#5120
$-ENST

ENS2Z
$-ENS53

ENS4

ENSH
$—ENS7

ENSE
$—FIE

EMS10
#=EN5T

EMS12

EMS14
$-EN515

EMS16
FL&NDING GEAR

STOCK, E@

3. Vous pouvez aussi effectuer un glisser-déposer.

4. Placez les données que vous avez sélectionnées dans le presse-papiers. Pour ce faire, cliquez sur l'icbne
Copier, puis sélectionnez la commande Editer->Copier ou la commande Copier dans le menu contextuel.

%—ENS1D

T—ENSH

+=EN512
EM514

$—ENS15 Centrer le graphe
EMS16 Centrer sur
LANDING G 3@ Couper Chrl
STOCK Eé Copier Chl+C
STLWIE G, Coller Cirl+/
“SET18

5.  Sélectionnez Application dans l'arbre des spécifications.

6. Cliquez maintenant sur l'icdbne Coller, sélectionnez la commande Editer->Coller ou la commande Coller dans
le menu contextuel.
Cette opération permet de récupérer les données précédemment placées dans le presse-papiers.



+—=5 KIN_EX17_00_F1_ACTIVE [KIN_EX17_00_F1_ACTIVE.1]
F KIN_EX17_00_FIXE [KIN_EX17_00_FIXE 1]
T—% KIN_Ex17_01_ENST [KIN_EX17_01_ENS1.1)
T—% KIN_Ex17_02_ENS2 [KIN_EX17_02_ENS2.1)
T—% KIN_EX17_03_ENS3 [KIN_EX17_03_ENS3.1)
T—% KIN_Ex17_04_ENS4 [KIN_EX17_04_ENS4.1)
T KIN_EX17_05_EMSS [KIN_EX17_05_EMS5.1)
+—% KIN_EX17_06_CENTRAL_DOOR [KIN_EX17_06_CENTRAL_DOOR.1]
T KIN_EX17_07_ENST (KIN_EX17_07_ENS7.1)
+—58 KIN_EX17_08_ENSS [KIN_EX17_08_ENSS1]
{;—% KIN_Ex17_09_LEFT_DOOR [KIN_EX17_09_LEFT_DOOR.1)
T—% KIN_EX17_10_ENS10 [KIN_EX17_10_ENS10.1)
T—% KIN_EX17_T1_ENS11 [KIN_EX17_11_ENS11.1)
T KIN_EX17_12_ENS12 (KIN_EX17_12_ENS12.1]
+—58 KIN_EX17_13_OPENING (KIN_EX17_13_DPENING.1]
8 KIN_EX17_14_ENST4 (KIN_EX17_14_ENS14.1]
#_% B Morirts A Fiicas asi Cuas 4r Ciicarcas

t% Kt Centrer le graphe

Applicat Centrer sur
% [Cauper Chrl+
Copier Chrl+C

RN _ foo BB 02 |
m Collage special... I—

&

Vous pouvez cliquer sur l'icbne Centrer tout afin que toutes les données soient contenues dans la fenétre.

L'habillage est conservé lorsque vous effectuez un copier-coller au sein du méme document comme c'est le
cas ci-apres :

Notez que les barres d'outils changent selon que vous sélectionnez un modele version 4 ou un document
DMU Kinematics version 5.

Le résultat doit ressembler a ceci :
Les lois CATIA V4 sont a présent converties en mécanismes CATIA V5.

ilu—.ﬁ.ll:\plicatiu:uns
== Mechanizms
L— ¥ LAMDING GEAR
Jaints
Commands
Fix Part [ REF ]
L rict er)
== Laws
— %3 Rule.1
%3 Rule.2
— 3 Rule.
— 4 Rule.4
Y Rule.5




Kinematics Simulator prend totalement en charge la conversion des mécanismes version 4 (2D/3D) en
mécanismes 3D
version 5.

A propos des éléments que vous avez convertis

Voici une liste présentant les données cinématiques CATIA V4 prises en charge une fois converties en document
Kinematics version 5, afin que vous soyez sdr que les éléments que vous souhaitez gérer dans votre session sont ceux
auxquels vous vous attendiez :

Type de données V4 Type de données V5
Structure du mécanisme Résultats
2D /3D 3D
mécanisme mécanisme V5
liaison liaison V5

(pivot, cylindrique, sphérique, plane,
prismatique, rigide, point sur courbe,
courbe roulante, courbe glissante,
d'engrenage, crémaillere, cable, vis)

commande commande V5
fixe piece fixe V5
modeéle CATProduct

sous-produit + piéce associée

ensemble géométrie contenue dans I'ensemble
habillage V4 habillage V5
Sorties

fonction équivalente (pas de
conversion)

débit, accélération ne sont pas converties

fonction équivalente (pas de

numeérique (angles/distances)

traces X
conversion)
- fonction équivalente (pas de
collisions ;
conversion)
. fonction équivalente (pas de
distances 9 ; (p
conversion)
Lois

. L régles Knowledge Advisor
lois numériques

lois géométriques ne sont pas converties
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Quverture de votre document DMU
Kinematics Simulator version 5

1T Cette tache vous rappelle comment ouvrir un document DMU Kinematics
—.‘.—

N L Simulator version 5.
a1 Ouvrez l'atelier DMU Kinematics, puis cliquez sur Insérer -> Composant existant
il afin de sélectionner les modéles souhaités.
Reportez-vous a Ouverture d'atelier DMU Kinematics et sélection de modéles.
2. Activez les produits cinématiques souhaités dans l'arbre des spécifications.

xrid
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Conception d'un mécanisme V5

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

Création de liaisons : Sélectionnez la liaison a créer dans la barre d'outils Liaisons cinématiques. Sélectionnez
les parameétres qui conviennent dans la boite de dialogue et cliquez sur OK.

Création d'un mécanisme et de liaisons pivots : Sélectionnez Insérer->Nouveau mécanisme dans la barre de

menu ou cliquez sur l'icbne Liaison pivot, puis cliquez sur Nouveau mécanisme dans la boite de dialogue qui
s'affiche. Sélectionnez deux axes et deux plans et cliquez sur OK.

Définition d'une piece fixe : Cliquez sur l'icbne Piéce fixe ou sélectionnez Insérer->Piéece fixe dans la barre de
menus.

Sélectionnez la piece dans I'arbre des spécifications ou dans la zone géométrique, puis cliquez sur OK.
Définition des commandes : Cochez I'option qui convient dans la boite de dialogue Création de liaison. Pour
obtenir la liste des liaisons auxquelles vous pouvez affecter une commande, reportez-vous a la section A
propos des liaisons.

Edition de liaisons : Double-cliquez sur la liaison a éditer dans I'arbre des spécifications. Renommez la liaison
et ajoutez une commande si nécessaire.

Suppression de liaisons : Sélectionnez la liaison a supprimer et la commande Editer -> Supprimer.... Vous
pouvez éventuellement supprimer ses parents exclusifs ou ses enfants en cochant les options
correspondantes.

Conversion d'une contrainte en liaisons : Cliquez sur l'icdne Conversion de contraintes d'assemblage. Cliquez
sur Nouveau mécanisme, puis sur le bouton Création automatique ou cliquez sur le bouton Détails pour
convertir les contraintes manuellement. Puis, cliquez sur OK.

Reportez-vous a la section : Conversion de contraintes en liaisons (mode Avancé).
Utilisation de la commande Mise a jour : Déplacez les piéces, cliquez sur l'icbne Mise a jour. La boite de

dialogue Mise a jour du mécanisme s'affiche. L'option "Prendre les positions actuelles pour les liaisons rigides"
permet de prendre en compte la nouvelle position. Cliquez sur OK.

Déplacement de composants contraints dans CATIA V5 a I'aide de la boussole : sélectionnez la poignée de

manipulation de la boussole et faites-la glisser sur le composant requis. Tout en maintenant la touche Maj
enfoncée, faites glisser le composant et déposez-le ou vous le souhaitez.
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A propos des liaisons

f- DMU Kinematics Simulator permet de définir et d'éditer onze types de liaison différents.

Le tableau ci-dessous répertorie les types de liaison et leurs caractéristiques.
2+ DMU Kinematics Simulator permet de définir les liaisons suivantes & partir de systemes d'axes :

L L]
Q @ cardan;
@ prismatique ;
@ pivot;
@ cylindrique ;
@ sphérique ;
DEGRES DE
NOM V4 TYPE DE LIAISON LIBERTE
pivot Pivot ‘.@j 1 rotation
. . . q o .
prismatique Prismatique @ 1 translation
cylindrique Cylindrique 1 rotation
1 translation
pt/pt Sphérique é 3 rotations
2 translations
ENE Plane 1 rotation
rigide Rigide _

Courbes #i_ 1 rotation
courbes roulantes roulantes 1 translation
. Courbes 2 rotations
courbes glissantes glissantes 1 translation

; Point sur courbe i
point sur courbe —_;H?:rotatlons

1 translation

Point sur 4l 2 translations
oint sur surface 2 >
p surface 3 rotations
cardan Cardan ) 1 rotation
Liaison 1 rotati
engrenage e B rotation
Liaison w1 1 rotation ou
crémaillere r——— i) ]
crémaillere #E 1 translation
cable Liaison de cable ﬂ 1 translation
vis Liaison vis & 1rotation ou

1 translation

double cardan Double cardan %5

TYPE DE
COMMANDE MANIPULATION DIRECTE
OUI / Bouton gauche de la
Angle souris
Longueur OUI / Bouton gauche de la

souris

Longueur + Angle Longueur : Angle :
Bouton Bouton gauche
gauche de + Bouton du
ET/OU la souris  milieu de la
souris
Angle ou Longueur
oul/
Bouton gauche
de la souris
_ NON
_ NON
_ NON
Longueur NON
_ NON
Longueur NON
_ NON
_ NON
Anglel ou Angle2 OUI / Bouton gauche de la
(exclusif) souris
Longﬁgltgzl OU" " oul/ Bouton gauche de la
(exclusif) souns
Longueurl ou  OUI/ Bouton gauche de la
Longueur2 souris
Angle ou Longueur OUI / Bouton gauche de la
(exclusif) souris
NON



f- Seules les liaisons auxquelles une commande est affectée peuvent étre manipulées.

TYPE DE LIAISON SELECTIONS
sél.1l sél.2 sél.3 sél.4 sél.5 sél.6
Pivot
Qg Droite Droite Plan Plan Plan Plan
Prismatique
@ Droite Droite Plan Plan _
Cylindrique
@ Droite Droite _ _ _ _
Sphérique
é Point Point _ _ _ _
Plane
@ Plan Plan _ _ _ _
Rigide
Produit Produit _ _ _ _
Courbes
EHe— %ﬂr Courbe Courbe _ _ _ _
Courbes
ol canize _‘&-{ Courbe Courbe _ _ _ _

Point sur courbe
-’ETJ Courbe Point
LA

Point sur
surface % Surface Point

Liaison cardan

A Droite Droite Droite _ _
Liaison . .
S ETETEREGE ?;;ﬁ Pivot Pivot _ _ _ _
Liaison vis @ Droite Droite _ _ _ _

Liaison de cable & PrismatiquePrismatique

Liaisons . . .
eEmailtes Prismatique  Pivot
Doubles cardans %5 Liaisons  Liaisons
- cardans  cardans

*Conditions entre les sélections :

(1) Sélection 1 dans produit différent de sélection 2

(2) Sélection 3 dans I'un des produits des premiéres sélections, sélection 4 dans l'autre
(3) Droite orthogonale au plan de la méme piece

(4) Droite sur le plan de la méme piece

RATIO CONDITIONS*

(D@)B)®)

_ MA@

_ @

_ M

_ @

_ M

_ @

M

_ M

_ @

_ Mo
Rato  (7)
Rato (1)
Rato  (7)

Ratio

(7)®)
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(5) La "sélection 3" de la droite doit étre dans l'un des produits des premieres sélections et en sélection croisée.

Les sélections 5 et 6 sont facultatives ("cas centré") ; sélection 5 dans I'un des produits des premiéres sélections, sélection 6

®) dans l'autre.

(7) Les liaisons composites reposent sur la sélection de liaisons de base ou sont créées a la volée : les deux liaisons se partagent
1 piéece.
(8) Demande des angles d'entrée et de sortie égaux.

S

® G



Création d'un mécanisme
et de liaisons pivots

~1~+ Dans cette tache, vous apprendrez a créer un mécanisme cinématique que vous utiliserez dans DMU
"7/ Kinematics Simulator version 5.

Ouvrez le document rods.CATProduct.

=y
~-~ 1. Assurez-vous que vous étes en mode Conception. Si tel n'est pas le cas, sélectionnez le produit dans l'arbre
Bl des spécifications, puis sélectionnez Editer->Représentations->Mode conception.

Si I'option de menu ne peut pas étre activée, cliquez avec le bouton droit sur productl dans I'arbre des
spécifications.
Cliquez sur l'icone Liaison pivot == dans la barre d'outils DMU Simulation.
La boite de dialogue de création de liaison pivot s'affiche :
3. Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.

Création de haizon : Pivot

Mecanisme : IMécanisme.l "Il Mouveal mecanisme I

Mom de la liaison | Piwak. 1

Sélection courante

Ligne 1 ; Ligne 2 :
Plan 1 : Plan 2 : @ Diztance nulle ) Distance = | Omm
Plamizia]- Plan 4 : [- () Centré
[] Commandée en angle
@ Ok

+— %3 Rod[Rod1]
%3 Rod[Rod.2]
# Rod (Fod.3)
| Flod (Rod.4)
+—23] Rod
w—.ﬂ.I:pIi-:atil:m
==ldEcanizmes

t+= ‘3’ kécanizme. 1

b

Vous devez maintenant sélectionner deux axes et deux plans.

4. Sélectionnez Axe 1 dans la zone géométrique. Dans notre exemple, sélectionnez un cylindre comme illustré
ci-contre :

La boite de dialogue est automatiquement mise a jour pour prendre en compte la sélection.
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Sélection courante
Ligne 1 : |.ﬁ.>:e Ligne 2 : |
5. Sélectionnez Axe 2 dans la zone géométrique. Sélectionnez un deuxieme cylindre.
Le champ de sélection courante de la boite de dialogue est automatiquement mis a jour.

Sélection courante :

Ligre 1 : |.ﬁ.:<e Ligne 2 : |.ﬁ.:<e
6. Sélectionnez les plans, comme indiqué ci-apres.
Le champ de sélection courante est automatiquement mis a jour.

La liaison pivot est créée.
L'arbre des spécifications est mis a jour.
1

== Applications
|
T—Mécanismes

"f Mecanisme.1
Liaisons

#—¢&8 pivot.1 (Rod.4,Rod.3)

7.Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison pivot.



\ %

8. Procédez de la méme facon pour créer d'autres liaisons.

& Pensez a définir une commande et au moins une piéce fixe dans le mécanisme.

Vous pouvez également créer un nouveau mécanisme en sélectionnant Insérer-> Nouveau mécanisme dans

L]

l la barre de menus.
—~a»
"’:&:.

DO ®



Création de liaisons

21~ Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons dans un mécanisme V5.
%14/ Vous pouvez désormais créer seize types de liaison a partir de la liste suivante :

Cylindrique ﬁ*

¢ & © ©

Sphérique g
@ Cardan %

Vous pouvez maintenant créer ces liaisons a partir de systéemes d'axes.
Reportez-vous a la section Création de liaison a partir de systémes d'axes.

Plane %
=T

Rigide L=
@ Engrenage
@ Cébleﬁ@
@ Crémaillere %28

Ouvrez le document rods+3joints.CATProduct.

Courbes
roulantes
*

éourbes
glissantes

Point sur

courbe ;"?@’

Point sur

3
surface |

Double

cardan éﬁ’
Visﬁ

Lorsque vous créez des liaisons, vous pouvez définir le mécanisme dans la méme boite de dialogue.
I Rappelez-vous toutefois, que vous créez un mécanisme indépendamment des liaisons en

sélectionnant Insérer->Nouveau mécanisme dans la barre de menus.

-~ 1. Cliquez sur l'icone Liaison pivot dans la barre d'outils DMU Kinematics (la liaison

pivot est le type de liaison par défaut).

2.Cligquez sur la fleche située dans l'icone et détachez la barre d'outils Liaisons
cinématiques.
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La barre d'outils DMU Kinematics s'affiche :

Liaisons cinéematiques

=Y R RN

3. Sélectionnez le type de liaison de votre choix.

NHE . DEEEE ©

4

Cliquez par exemple sur l'icone de liaison rigide L

La boite de dialogue de création de liaison rigide s'affiche.

Création de haison : Bigide

MEcanisme ;

Mécanisme. 1 j Mouveau meécanisme

Mom de la liaison | Rigide.4

Séleckion courante
Piece 1 : | Pigce 2 ; |

@ ok ||S

Le terme rigide correspond a I'expression "totalement restreint" dans la terminologie cinématique
standard.

5. Sélectionnez les pieces dans la zone géométrique ou dans l'arbre des spécifications.



(D)

Sélection courante ;
Figce 1:|Rod [Rod.3) Figce 2 |Rod [Rod 4]

6. Cliquez sur OK pour confirmer l'opération.

La liaison rigide est identifiée dans I'arbre des spécifications.

#Alpplicatinns
i‘h?écanismes
*‘f Mécanisme.1
T Liaisons
T'-r:%’ Pivot.1 (Rod.3,Rod.1)
T'—r:@’ Pivot.2 (Rod.1,Rod.2)
T‘e@] Pivot.3 (Rod.2 Rod.4)

_r@ FixTogether.1{Rod.3 Rod.4)

¥~ Commandes

— Lois

{T
e—@ Rod[Rod1]

T—@ Fod [Fod.2)
T

@
FEI Contraintes L\}

-—.-'l‘-.FpIicaticlns

Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections A propos des liaisons et Création de

mécanismes et de liaisons.

G
©O®



Définition d'une piece fixe

IS Dans cette tache, vous apprendrez a définir une piece fixe.
—.—
"h|.J'
@ Ouvrez le document rods+4joints+cmd.CATProduct.
@' &
" Cliquez sur l'icbne Piece fixe dans la barre d'outils de simulation

ou sélectionnez Insérer->Pieces fixes... dans la barre de menus.
La boite de dialogue Nouveau fixe s'affiche.

Mouveau fixe

M ecanisme : IMéCEﬂiSI‘I‘IE.1 vl Mouwveau mécaniameéj

W Annuler I
.

2. Sélectionnez la piece fixe dans la zone géométrique ou dans l'arbre des
spécifications.

3. La piece fixe est automatiquement définie.
La piece fixe est identifiée dans I'arbre des spécifications.
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ér‘;'f'ulppuIi-::atin::uns
=r‘I*-?lér:;alnismes
"‘? Mecanisme.1
T Liaisons
#—&8 pivot.1 (Rod.3Rod.1)
#—¢d pivot.2 (Rod.1 Rod.2)
#—&8 pivot.3 (Rod.2Rod 4)

#—&f pivot.4 (Rod.3Rod 4)

¥ Commandes

g Commande.1 (Pivot.3,Angle)
¥ Fixe { Rod.2 )

EjE Fixe.8 (Rod.2)

— Lois
Souvenez-vous que vous pouvez a tout moment utiliser la commande

k)

d'annulation pour modifier la sélection.

F
:T-E‘*

QO ®



Définition de commandes

f_ Vous pouvez définir une commande pendant ou apres la création de liaisons.

21~ Dans cette tache, vous apprendrez a définir une commande sur une liaison cylindrique pendant la création de cette derniére.
—.‘,—
h G

Ouvrez le document rods+4joints. CATProduct. Vous avez créé un mécanisme.

~- 1. Double-cliquez sur Cylindrical.4 dans I'arbre des speécifications.

La boite de dialogue Edition de liaison s'affiche.

. Pour plus d'informations sur les commandes, reportez-vous a la section A propos des liaisons

2.Cochez la case Commandée en angle.

Edition de liaizon : Cylindrical_4 [Cylindrique]

Morn de |a ligison | Cylindrical. 4

eomekrie de la liaison

Ligne 1 |,|:.,;.:E Ligne 2 ; |F'.xe
Commandée en angle [ Commandée en longueur
Limites d&a ligison
[ ] 1&re limite inférieure : | unsek [ ] 1&re limite supérieure : | unsek
2eme limite inférieure | | -3a0deq E 2eme limite supérieure | 360deq E

= Snnuler I

.
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3.Cliquez sur OK pour confirmer I'opération. o !.-,-ﬂ lications
La commande est identifiée dans l'arbre des spécifications. F P
==l &canizmes
L_? Mechanizm. 1
==L jaizonsz
&8 Jaint. 1 [Pivot.Fod 3Rod 1)
iﬁ Joint. 2 [Pivaot Rod. 1,Rod.2)
&8 Joint. 3 (Pivat Rod 2 Rod.4)
=.-£ Joint. 4 [Colindrique, Rod. 3. Rod. 4]
& Coincidence. 7 [FRod 3.Aod 4]
=—Laommatides

ﬂ Command. 1 [oint. 4. Angle)

by

Vous pouvez également créer la commande en créant une liaison.

il

OAOR0,
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Edition de liailsons

DMU Kinematics Simulator permet d'éditer facilement des liaisons. L'édition de
liaisons signifie que vous pouvez :

@ modifier le nom d'une liaison ;

@ désactiver la commande.
C'est ce que vous apprendrez a faire dans cette tache.

Ouvrez le document rods+4joints.CATProduct.

1. Double-cliquez sur la liaison a éditer dans l'arbre des spécifications, par exemple
Revolute.l.

La boite de dialogue Edition de liaison s'affiche :

Edition de haiszon : Hevolute.1 [Fivot]

Mom de la liaison : | Fevalute, 1

zéométrie de la liaison
Ligne 1 : |ave Ligne 2 : | nve
Plan 1 : [Fare Plan 2 : [Fare

[ ] Commandée en angle

Lirnites de la liaison
|7|:|Limil:e inférieure : unsek E [ ] Limite supérieure : | unsek H

@ 0K I i.ﬁ.nnulerl

2. Dans le champ réservé au nom, entrez un nom significatif : Revolute.1-3, par
exemple.

Edition de haizon : Hevolute.1 [Fivot]

Morn de la liaison | Revolute, 1-3

zéométrie de |a liaison
Ligne 1 : |ave Ligne 2 : |ave
Plan 1 : [Fare Plan 2 : [Fare

4 Commandée en angle

Lirnites I:IJ% liaison
|7 Limite inférieure : | -360deq ﬁ Limite supérieure | J60deq E

@ Ok w Annuler

-
3. Cochez la case Commandée en angle
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4. Si nécessaire, définissez des limites de liaisons. Pour plus d'informations,
reportez-vous aux sections Définition des limites d'une liaison et Vérification des

limites d'une liaison.

5. Cliguez sur OK ='r_ o
pour confirmer Alpphﬂﬂtlﬂﬂﬁ

I'opération. .
La liaison est =—Mecanismes

mise a jour et |

identifiée dans P? Meéecanisme.1
I'arbre des

spécifications ¥ Liaisons

sSous son

nouveau nom. i‘@ Pivot.1-3 {(Rod.3,Rod.1)

La commande

d'angle ﬁ Coincidence.l (Rod.3,Rod.1)

affectée a
Revolute.1-3 ﬁ Coihcidence.? (Rod.3 Rod.1)

est également

identifice. #—¢&@ pivot.2 (Rod.1,Rod.2)
#—&@ piyot.3 (Rod.2,Rod.4)

*"@ Cylindrique.4 {Rod.3 Rod.4)
T Commandes

E Commande.1 (Pivot.1-3,Angle)

— Lois

Notez que vous pouvez modifier le nom du mécanisme. Pour ce faire, il vous suffit
de cliguer avec le bouton droit de la souris sur le mécanisme dans l'arbre des
spécifications et de sélectionner Propriétés dans le menu contextuel qui s'affiche.

»
:T-l‘

QOO



PSuppression de liaisons

Lorsque vous devrez supprimer des liaisons, vous ne serez pas nécessairement obligé de supprimer les contraintes
associees. La fonction de suppression vous permet de définir ce que vous voulez vraiment supprimer.

Dans cette tache, vous apprendrez a supprimer une liaison et vous verrez les répercutions que cela entraine.

Ouvrez le document Jack.CATProduct.

Avec le bouton droit de la souris, cliquez sur Prismatic.6 dans l'arbre des spécifications et sélectionnez Supprimer dans le
menu contextuel qui s'affiche.

é-—.&lnplin:atinns
==Mecanizmes
L—? Mechanizm. 1
=~—Ligisons
I@ Figid .1 (CRIC_AXIS A CRIC_TOP.A)
ﬁ ylindrical 2 (CRIC_BRAMCH_1.1 CRIC_BRAMCH_3.1)
¥ Revolute 3 (CRIC_BRAMCH_1.1 CRIC_TOR 1)
58 Revolute 4 (CRIC_FRAME 1 CRIC_BRANCH_3.1)
& Cylindrical 5 (CRIC_JOINA CRIC_BRANCH_3.1)
Prizmatic 5 (CRIC_FRAME.1 CRIC_TOR 4+
@k Caincidence 45 (CRIC_FRAME 1 C
&% Cpincidence 44 (CRIC_FRAMEA C Centrer sur

Centrer le graphe

ﬁ Cylindrical 7 (CRIC_FRAME 1 support2 E‘ﬁ COLRET Chrl+x

ﬁ Cylindrical 8 (CRIC_JOIN 1 support2.1) Copier Cirl+C

&7 Planar 3 (CRIC_SCREW.1 CRIC_FRAME [% Caller Chrlaty
t—ﬁ Screw 10 (CRIC_SCREM.1 CRIC_JON

Collane special...

Commandes


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Jack.CATProduct

2.

La boite de dialogue Suppression s'affiche :
L'option Supprimer tous les enfants est définie par défaut.

soppression A

Sélection
JackWC ATCompoundConthechanismsWechanism 1

J | ]

Parent

[] Supprimer les parents exclusifs
Enfant

d Supprimer tous les enfants Pluz == l

o Ok - Annuler J

Des options supplémentaires et les éléments concernés par la suppression apparaissent. Vous pouvez supprimer les
contraintes associées a la liaison.

Cliquez sur le bouton Supprimer/Tout conserver.



suppression g |

Selection Enfarit
JackiZATCompoundContiMechanismaiechanizm 1| Remplacer: Far:
4 | | ﬂ Femplacer Par

Parerit

[ ] Supprimer les parents exclusifts

Enfanit

[] Supprimer tous les enfants == Mninsi

Eléments affectés par la suppression
Elements Statut

_oincidence 45, Supprimer

ack\Coincidence 444 SUpprimer

-
Cliguez sur OK.

Cliquez sur Oui dans la boite de dialogue Confirmation suppression qui s'affiche :



Confirmation suppression E E

JackC AT CompoundConthechanismsWechanizr
Jackhwooincidence. 43
Jack\Coincidence 444

d | ]

Souhatez-wous vraiment supprimer ces aléments?

I Mon I

Souvenez-vous que vous pouvez appliguer la commande d'annulation si vous avez supprimé une liaison par erreur.

it

DO



Conversion de contraintes en lialsons

A\

- 1.
"

2.

(Mode déebutant)

Dans cette tache, vous apprendrez a convertir des contraintes d'assemblage en
liaisons V5.

Ouvrez le document jigsaw_with_constraints.CATProduct. Les contraintes sont
visibles dans la zone géométrique et dans l'arbre des spécifications.

II—EI:[ Contraintes

— & Coincidence 16 [Cog-wheel.l.Caze.1)
— & Coincidence 17 [Caze.1,Cog-wheel 1)
& Coincidence. 18 (Ring.1.Cog-wheel.1]
2@ Fix. 20 [Case 1]

— & Coincidence.21 [Caze.1 Bearng. 1)

— & Coincidence 22 [Caze.1.Bearing.1)

— 2 Offzet. 23 [Bearing.1,Caze. 1)

& Coincidence 24 (Slide.1 Bearing.1]

— & Coincidence.25 [Shde. 1 Bearing. 1]

— & Coincidence 26 (Rirng.1.50de.1]

— & Coincidence 27 [Cog-wheel.1.Ring.1)

Vérifiez que le mode conception est activé si vous utilisez le systéme de cache
(sélectionnez Edition->Représentations->Mode conception). Pour plus
d'informations, reportez-vous a la section relative a I'affichage du contenu du cache
dans le manuel DMU Navigator - Guide de l'utilisateur.

Vérifiez que le mode conception est activé (sélectionnez
Edition->Représentations->Mode conception).

Cliquez sur I'icone Conversion de contraintes d'assemblage @ dans la barre
d'outils DMU Kinematics.
La boite de dialogue Conversion de contraintes d'assemblage s'affiche :
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Converzion de contraintes d'assemblage E

Mecanisme : |GGG ~ Nouveau mécanisme |
Pluz > i

Couples rmésolus et

@ O i iﬂnnuleri

[Creation automatigue ’

3. Cliquez sur le bouton Nouveau mécanisme.

4. Cliguez sur le bouton Création automatique pour lancer I'opération.
Vous pouvez remarquer que cing couples de produits sont irrésolus.

Converzion de contraintes d'aszemblage

tecanizme : {j44camisme. 1

Flug »» i

gy Couples imésolus ; B/A
o 0K i w Annuler i

Création aytornatique ’

Les contraintes sont converties en liaisons V5. Les cing liaisons sont identifiees
dans l'arbre des spécifications et mises en évidence dans la zone géométrique.

|
=~ Applications

|
= Mecanismes

I
i‘f Mechanism.1

T Liaisons
+—[£4 Rigid.1 (Bearing.1 Case.1)

"y
*“@ Prismatic.2 (Slide.1 Bearing.1)
*”@ Revolute.3 (Case.1 ,Cog-wheel.1)
*"@ Revolute 4 (Cog-wheel.1 Ring.1)
#-59 planar.5 (Ring.1 Slide.1)

*—Commandes

*—Fixe ( Case.l )

— Lois



& Vous devez creer la commande manuellement ou cliquer sur le bouton Plusz> |
Reportez-vous a la section Conversion de contraintes en liaisons (mode Avance).

5.
Cliquez sur OK pour confirmer l'opération.

A présent, créons la commande.
6. Double-cliquez sur Revolute.4 dans l'arbre des spécifications.
La boite de dialogue Edition de liaison s'affiche.

Edition de laizon : Pivot 4 [Pivot)

Morn de |a liaison | Pivak 4

GEométrie de la liaison :
Ligne 1: |ave Ligne 2 : | awe
Plan 1 : |Face Plan 2 : [Face

& Commandée en angle

Limites de la liaison
|7' Lirnite inférieure | -3A0deq E 2 Limite supérieure | 360deq E

@ OK o Annuler
- St

7. sélectionnez I'option Commandée en angle, puis cliquez sur OK pour créer la
commande.

La commande est créée et identifiée dans I'arbre des spécifications.
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=‘Af3plicatinn5

=~ Mecanismes

=‘§ Mechanism.1

=
o

— Lois

Un message d'information

s'affiche, le mécanisme peut

maintenant étre simulé.

' Cliquez sur OK.

T_Liaisons

1 Rigid.1 (Bearing.1,Case.1)
t'@ Prismatic.2 {Slide.1 Bearing.1)
*"Qﬁ Revolute.3 (Case.l ,Cog-wheel.1)
='$ﬁ Revolute 4 (Cog-wheel.1,Ring.1)

rﬁ Coincidence.27 (Cog-wheel.1 Ring.1)
ﬁ Coincidence.18 (Ring.1,Cog-wheel.1)

#-52 planar.5 (Ring.1 Slide.1)

T Commandes

Command.1l {Revolute.3,Angle)

T Fixe ( Case.l )

EﬁE Fix.20 {Case.1)

Information K

-
\E) Le mécanizme peut &tre simulé,

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

*.'-"{ v

r.'-.l_-'
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Utilisation de la commande Mise a jour

N7 Dans cette tache, vous apprendrez a utiliser la commande de mise a jour des positions. @‘ Il s'agit d'un outil trés
performant permettant de conserver la synchronisation de I'atelier d'assemblage et de I'atelier Kinematics Simulator.
En d'autres termes, les modifications apportées sont prises en compte et les liaisons ou les contraintes sont
respectivement mises a jour.

Quels sont les éléments pris en compte ?

@ Les pieces mobiles dans la zone géométrique.
@ La suppression et la modification des contraintes d'assemblage.

Ouvrez le document rods with joints.CATProduct.

1. Déplacez Rod.2 et Rod.1. Pour ce faire, procédez comme suit :

@ Placez le curseur sur la poignée de manipulation de la boussole.
@ Déplacez la boussole sur rod.4 dans la zone géométrique.
@ Déplacez rod.2.

2. Repositionnez la boussole 3D comme elle était.

Cliquez sur l'icbne Mise a jour (des positions) @‘
La boite de dialogue Mise a jour du mécanisme s'affiche :
L'option Prendre les positions actuelles pour les liaisons rigides permet de prendre en compte la nouvelle position.

Mize a jour du mécanizme EE

Mecanisme : I M echanism.1 j

[ Prendre les positions actuelles pour les lisizons rigides.!

@ 0K I 'ﬁ.ﬁ.nnulerl

-

4. Cliquez sur OK pour confirmer l'opération.

Le mécanisme est mis a jour et la piéce reprend sa position initiale.
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> @
Cliquez sur l'icbne Mise a jour (des positions) .

6. Cochez I'option Prendre les positions actuelles pour les liaisons rigides.

Mize & jour du mécanizme EEd

Mecanisme : I Mechanizm.1 - I

d Prendre les positions actuelles pour les liaisons rgides.:

@ OK l ﬁ.ﬁ.nnulerl

Vous obtenez ce qui suit :

A présent, simulez le mécanisme. Reportez-vous a la section Simulation avec des commandes.



Simulation cinématique - Mechanism.1

Mecani=me : {yechaniszm 1 j

Command1 380 | 380[ 576000 =
Command.2 360 i 36000000 =

[] activer les capteurs

Replacer I Analyse...l | Pluzs== I

s

La position actuelle a été maintenue pour Rigid.2 (Rod.4, Rod.1).

A présent, supprimez une contrainte d'assemblage.

7. Pour plus d'informations sur cette contrainte particuliére, double-cliquez sur Coincidence.2 (Rod.3, Rod.4) dans
I'arbre des spécifications pour afficher la boite de dialogue Edition de contrainte.
. Avec le bouton droit, cliquez sur Coincidence.2 (Rod.3, Rod.4) dans l'arbre des spécifications.
9.
Sélectionnez Supprimer dans le menu contextuel qui s'affiche.
@
# Rod [Rod 1)
#3 Fod [Rod.2)
% Rod Rod.3)
% Rod [Rod.4)
:—[__]] Contraintes
—_‘5 Coincidence.] [Fod. 3.Fod.4]
— & Coincidence.2 (Rod 3 Ror' *
_'il; Fis. 3 (Frod.3] Centrer le graphe
— % FixTogether1(Fod.4Rod,  Cetrersur
— & Coincidence.4 [Rod.1 Ao Eﬁ Lauper Chrl+
—_ﬁ Caincidence.5 [Rod. 1.Rom [Copier Chrl+C
rﬂrplicatiﬂns [ Coller Chil+/
=—Mecanismes Callage spécial...
#—%? Mechanism. 1
Supprimer
10

'Cliquez sur l'icbne Mise a jour (des positions) @“
La boite de dialogue Mise a jour du mécanisme s'affiche :

Mize a jour du mécanizme EE

Mecanisme : I Mechanizm. 1 j

[ Prendre les positions actuelles pour les lisizons rigides. !

@ 0k | @ annuer |

-
11. Cliquez sur OK.

Les liaisons présentes dans le mécanisme sont mises a jour.
Revolute.1 (Rod.3, Rod.4) est convertie en liaison cylindrique (Cylindrical.1) comme indiqué ci-dessous :



| 1
"_Alpplications "Alpplications

=—MéEcanismes =—Mécanismes
"? Mécanisme.1 "? Mécanisme.1
"Liaisons "Liaisons
t =
17 Rigide.2 (Rod4Rod 1) " Rigide.2 (Rod.4 Rod.1)
#—&8 pivot.3 (Rod.1,Rod.2) #—&9 pivot.3 (Rod.1,Rod.2)
*-Commandes *—Commandes
*—Fixe (Rod.3) *—Fixe (Rod.3)
— Lois ~ Lois




Déplacement de composants contraints
a l'aide de la boussole

I Dans cette tache, vous apprendrez a manipuler des composants dans un mécanisme V5 afin de vérifier si ces derniers
réagissent comme vous le désirez.

Ouvrez le document Jack.CATProduct.

~-~ 1. Selectionnez la poignée de manipulation de la boussole et faites-la glisser sur CRIC_BRANCH_1. Pour plus d'informations
il sur l'utilisation de la boussole, reportez-vous au manuel Infrastructure - Guide de l'utilisateur version 5.

Une fois la boussole alignée avec le composant, vous pouvez manipuler ce dernier.

2. Tout en maintenant la touche Maj enfoncée, sélectionnez a présent I'axe v/z de la boussole, puis faites glisser le composant
du haut vers le bas et déposez-le. Vous pouvez voir que les trois composants se déplacent.

Voici un exemple de ce que vous pouvez obtenir :


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Jack.CATProduct

Répétez cette méme opération autant de fois que vous le désirez.

Le produit réagit correctement. CRIC_FRAME ne se déplace pas, car ce composant est fixe. Les trois autres composants
peuvent se déplacer.

Relachez le bouton gauche de la souris avant la touche Maj.
Eloignez la boussole de I'objet sélectionné et déposez-le.

I i ‘
-.!:.2.!_

.
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Conception de liaisons avec des
contraintes d'assemblage

Création de liaisons pivots : Cliquez sur l'icone Liaison pivot dans la barre d'outils

Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parametres requis dans la boite de
dialogue affichée et cliquez sur OK.

Création de liaisons prismatiques : Cliquez sur l'icone Liaison prismatique dans la barre

d'outils Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parametres requis dans la boite de
dialogue affichée et cliquez sur OK.

Création de liaisons cylindrigues : Cliquez sur l'icbne Liaison cylindrique dans la barre

d'outils Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parametres requis dans la boite de
dialogue affichée et cliquez sur OK.

Creation de liaisons sphériques : Cliquez sur l'icone Liaison sphérique dans la barre

d'outils Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parametres requis dans la boite de
dialogue affichée et cliquez sur OK.

Création de liaisons planes : Cliquez sur l'icbne Liaison plane dans la barre d'outils

Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parametres requis dans la boite de
dialogue affichée et cliquez sur OK.

Création de liaisons rigides : Cliquez sur I'icone Liaison rigide dans la barre d'outils

Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parametres requis dans la boite de
dialogue affichée et cliquez sur OK.

Creation de liaisons d'engrenage : Cliquez sur l'icone Liaison d'engrenage dans la

barre d'outils Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parameétres requis dans la
boite de dialogue affichée et cliquez sur OK.

Création de liaisons crémaillére : Cliquez sur l'icéne Liaison crémaillere dans la barre

d'outils Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parametres requis dans la boite de
dialogue affichée et cliquez sur OK.




Création de liaisons de cable : Cliquez sur I'icone Liaison de cable dans la barre d'outils

Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parametres requis dans la boite de
dialogue affichée et cliquez sur OK.

}' Création de liaisons a partir de triedres : Cliquez sur I'icone Liaison a triedres de la

=== barre d'outils Liaisons cinématiques, puis sélectionnez les parameétres requis dans la
boite de dialogue affichée. Puis, cliquez sur OK.

Informations complémentaires sur les contraintes générées : Contient des informations

geénérales sur les contraintes générées lorsque vous utilisez la commande de systéeme
d'axes.

QO ®



Création de liaisons pivots
(Mode débutant)

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons pivots dans un mécanisme V5.

Ouvrez le document Create Revolute.CATProduct.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systéme de cache en mode visualisation, vous n'avez plus besoin de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est automatique (un oeil
apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans l'arbre des spécifications). Il vous suffit de cliquer.
Vous pouvez maintenant utiliser les systéemes d'axes pour créer des liaisons cardans. Cliquez sur l'icone Liaison a trieédres
& de la barre d'outils Liaisons cinématiques. Reportez-vous a la section Création de liaisons a partir de trieédres

Cliquez sur l'icbne Liaison pivot dans la barre d'outils Liaisons cinématiques.

La boite de dialogue de création de liaison pivot s'affiche :

2. Cliquez sur Nouveau mécanisme.
Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.

Création de liaizon - Pivol

Mecanisme : IMécanisme.l j| Mouveau mécanisme ]

Mom de la liaison : | Pivak, 1

Sélection courante :

Ligre 1 : Ligne 2 :
Flan 1 : Plan 2 : @ Distance nulle ) Distance = | Omm
Plan 3 : |- Plan 4 : |- W Crmd

(] commandée en angle

- oK

Pl reate_Hevolutsl
%j 4 wheel [wheel 1]
# Hinge [Hinge.1]
rﬁ] Contraintes
l—.&rplicatiuns
&= Ecanismes
== Mecharism1
3. L'option Distance nulle est sélectionnée par défaut (bouton radio). Ne modifiez pas cette valeur par défaut.

Vous devez maintenant sélectionner deux axes et deux plans.

4. Sélectionnez Axe 1 dans la zone géométrique. Dans notre exemple, sélectionnez I'axe de la charniére comme indiqué

ci-apres :

5. Sélectionnez Axe 2 dans la zone géométrique. Sélectionnez I'axe de la roue :
Le champ de sélection courante de la boite de dialogue est automatiquement mis a jour.


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Revolute.CATProduct

Sélection courante
Line 1: [aue Line 2 : | ue

Plan 1 : Plan 2 :

@ Distance nulle

Sélectionnez les plans, comme indiqué ci-aprées.

@ Plan 1 = plan intérieur gauche de la charniere
@ Plan 2 = surface gauche de la roue

7.Si nécessaire, utilisez la commande Commandée en angle.
8. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison pivot.
L'arbre des spécifications est mis a jour.

1""Jnllhlp[:-Iint:atiutms
=—Mécanismes
*‘? Mécanisme.1
T Liaisons
=—&3 pivot.1 (Wheel.1 Hinge.1)
ﬁ Coincidence.1 (Wheel.1 Hinge.1)
&9 Décalage.? (Wheel.1 Hinge.1)

T—Commandes

a% Commande.1 (Pivot.1,Angle)

— Lois
9. Ouvrez le document Create Coincidence Revolute. CATProduct pour vérifier le résultat.

@ Reportez-vous a la section Création de liaisons pivots avec décalage(mode Avancé).

e


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Coincidence_Revolute.CATProduct
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Création de liaisons prismatiques

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons prismatiques dans un mécanisme V5.

s
el L

Ouvrez le document Prismatic. CATProduct .

Passage automatique en mode conception :

D@

Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n'avez plus besoin de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est
automatique (un oeil apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans l'arbre des
spécifications). Il vous suffit de cliquer.

Vous pouvez maintenant utiliser les systemes d'axes pour créer des liaisons prismatiques. Cliquez

@

sur l'icone Liaison a triedres z&‘:‘: de la barre d'outils Liaisons cinématiques. Reportez-vous a la section
Création de liaisons a partir de triedres.

- 1. L[
il Cliquez sur l'icone Liaison prismatique dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou sélectionnez
Insérer ->Nouvelle liaison ->Prismatique dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison prismatique s'affiche.

2. Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Création de liaison : Prismatique

Mecanisme: : IMécanisme.l "l Mouveau mécanisme ]

Mom de la liaison | Prismatique. 1

Sélection courante ¢
Ligne 1 : Ligre 2 :
Plan 1 : Flan Z ;

] commandée en longueur

@ Ok _| ﬂ.ﬁ.nnuler_l

Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.

Vous devez maintenant sélectionner deux axes et deux plans.
3. Sélectionnez Axe 1 dans la zone géométriqgue. Dans notre exemple, sélectionnez une aréte (fix.1).

4.Sélectionnez Axe 2 dans la zone géométrique. Sélectionnez une deuxiéme aréte (slot.1).

5. Sélectionnez Plane 1 et Plane 2 comme indiqué ci-apres :


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Prismatic.CATProduct

Création de haison : Prismatique

Mecanisme : IMécanisme.l

v| Mouveay mecanisme _I

Mom de |a lizison ; | Prisrnatique. 1

Ligne 1 :
Flan 1 :

Selection courante ;

aréke

Ligne 2 :

Face

Flan z :

[] Commandée en longueur

aréke

Face

1 @ Annuler I

La liaison prismatique est créée et identifiée dans I'arbre des spécifications.

*‘Mécanismes

G

QRO

Mécanisme.1
Liaisons
[y
@ Prismatique.1 (Fix.1 slot.1)
ﬁ Coincidence.1 (Fix.1,slot.1)
ﬁ Coincidence.? (Fix.1,slot.1)

— Commandes

— Lois



Création de liaisons cylindriqgues

T Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons cylindriques dans un mécanisme V5.
—.‘.—
"\.|.-"

Ouvrez le document Create Cylindrical. CATProduct.

e Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n'avez plus besoin de
sélectionner Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode
conception est automatique (un oeil apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la
géométrie ou dans l'arbre des spécifications). Il vous suffit de cliquer.

- Vous pouvez maintenant utiliser les systemes d'axes pour créer des liaisons cylindriques.

Cliquez sur I'icone Liaison a triedres é de la barre d'outils Liaisons cinématiques.
Reportez-vous a la section Création de liaisons a partir de triedres

- 1 ﬁ
il Cliquez sur l'icone Liaison cylindrique & dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou
selectionnez Insérer ->Nouvelle liaison ->Cylindrique dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison cylindrique s'affiche.

2. Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Création de liaizon : Cylindrique

MECanISME © |Mécanisme. 1 ""I Mouveau mecanisme i

Mo de |a liaison | Cylindrique. 1

Sélection courante !
Ligne 1 : | Ligne 2 : |

[] Commandée en angle ] Commandée en longueur

Le mécanisme est identifié dans l'arbre des spécifications.

Create Cylindrical

@] Cylinder1 (Cylinder1.1)
@] Cylinder2 (Cylinder2.1)
==Applications
L—Mécanismes
-|+- Mecanisme. 1
Liaisons
Commandes
Lois
A présent, vous devez sélectionner deux axes.


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Cylindrical.CATProduct

3. Sélectionnez Axe 1 dans la zone géométrique. Dans notre exemple, sélectionnez I'axe
Cylinder 1.

4..Sélectionnez Axe 2 dans la zone géométrique. Sélectionnez I'axe Cylinder 2.

5. Activez les options Commandée en angle et Commandée en longueur.
6. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison cylindrique.

Création de liaison : Cyindrigue

MECANISME  |yécanisme 1 j MoLveEaL mEcanisme I

Mom de |3 ligison : | Cylindrigue 1

Sélection courante
Ligne 1 : |g;{e Ligne 2 |g;{e

4 ECnmmandée en angle A Commandée en longueLr

- oK I - Annulerl
. b

La liaison cylindrique est créée et identifiée dans l'arbre des spécifications.

;—Applicatiuns
s-Mecanismes
=- ¢ Mecanisme.
Liaisons
L@ Cylindrique. 1 (Cylinder1 .1, Cylinder2.1)
Commandes

Lais

Définissez une piéce fixe. Pour cela, cliquez sur l'icbne Piece fixe@ et sélectionnez I'objet
(Cylinder 2).

Le mécanisme peut étre simulé.

8. Ouvrez le document Create Cylindrical Result. CATProduct pour vérifier le résultat.



file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Cylindrical_Result.CATProduct
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Création de liaisons sphériques

2.+ Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons sphériques dans un mécanisme V5.

Ouvrez le document Create Spherical. CATProduct.

.22+ Vous pouvez maintenant utiliser les systemes d'axes pour créer des liaisons sphériques. Cliquez

sur l'icéne Liaison a triedres .0 -/L' de la barre d'outils Liaisons cinématiques. Reportez-vous a la
section Création de liaisons a partir de triedres.

dll_J|.-"' 1
i ' Cliquez sur l'icone Liaison sphérique % dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou
sélectionnez Insérer ->Nouvelle liaison ->Sphérique dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison sphérique s'affiche.

2. Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Création de liaizon : Hotule

MEcanisme ;

Mecanisme. 1 > | Mouyeay mecanisme

Marm de la liaison | Fakule. 1

Sélection courante

Point 1 : | Point 2 : |
| @ oK l & Annuler l
-
..+ Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n‘avez plus besoin de
sélectionner Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode
conception est automatique (un oeil apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la
géometrie ou dans l'arbre des spécifications). Il vous suffit de cliquer.

= 1' S ICreate_spherical

'? Ball (! 1'r|h|=r||::1l Ball. CATPart) E-1II (Ball. 1)
E;E Socket (Spherical_Socket. CATPart) socket (spherical_Socket. CATPart)

.'fplu: ations 'Ilpll[ ations
ECanismes —MEcanismes

- ECanismes

Ligisons Liaisons

Commandes Commandes

Lois Lois
Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.
A présent, vous devez sélectionner deux points.


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Spherical.CATProduct

3. Sélectionnez Point 1 dans la zone géométrique. Dans notre exemple, sélectionnez I'extrémité de
la bille.

4. Sélectionnez Point 2 dans la zone géométrique. Sélectionnez un deuxieme point (extrémité de la
prise).

S. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison sphérique.

Création de liaison : Rotule

MEecanisme | |iiécanisme 1 j Mouveal macanizme

Mom de la ligizon ; | Fotule.d

Sélection courante

Paint 1+ |Extrémite Pairt 2 - |Exdremité
—— w Annuler I
La liaison sphérique est créée et identifiée dans l'arbre des spécifications.
=2 plications
Mecanismes
kecanisme.
Liaisons
%f Rotule.1 (Ball.1,5o0cket. 1)
commandes
Lois

e
OO0,



Création de liaisons planes

21+ Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons planes dans un mécanisme V5.

Ouvrez le document Create Planar.CATProduct.

s Passage automatique en mode conception :

P W
-1*{:}:

5 Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n'avez plus besoin
de sélectionner Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en
mode conception est automatique (un oeil apparait lorsque vous pointez sur le produit dans
la géométrie ou dans l'arbre des spécifications). Il vous suffit de cliquer.

=y 1

@il ' Cliquez sur l'icone Liaison plane dans la barre d'outils DMU Simulation ou sélectionnez
Insérer ->Nouvelle liaison ->Plane dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison plane s'affiche.
2.Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Création de liaison : Plan sur plan

Mecanisme : |macanisme., 1 "I Mouweay mecanisme :

Mom de la liaison | Plan sur plan. 1

Sélection courante !
Plan 1 :| F‘Ian2:|

|ﬂ 4 I 'ﬁ.ﬂ.nnulerl

Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.
A présent, vous devez sélectionner deux plans.

3. Sélectionnez Plane 1 dans la zone géométrigue comme indiqué ci-aprées (face intérieure de
la plaque).

4. Sélectionnez Plane 2 dans l'arbre des spécifications (plan xy du palet).

e

-—@] Puck (Puck.1)
=-53 Puck
— .~ Blany

— =7 Plan vz

— 7 Plan =«

Carps principal
i—@ Corps surfacigue.
5. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison plane.



file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Planar.CATProduct

Création de liaison : Plan sur plan

hWecanizme :

hécanizime 1

- I Mouveau mecanisme |

Mom de la liizon :

Plan sur plan.i

Selection courante

Plan 1 : |Fan:e

.

Plan 2 : |F‘Ian w0y

| ﬂl% ol l o Annuler l

La liaison plane est créée et identifiee dans I'arbre des spécifications.

#—ﬂ-ipplicatiuns

==hecanismes

=

(A2

QAORC,

MEcanisme. 1
Liaisons
| .
=58 Plan sur plan.1 (Plate.1,Puck.1)
Commandes
Lois
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5.

Création de liaisons rigides

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons rigides dans un mécanisme V5.

Ouvrez le document Create Rigid.CATProduct.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systéme de cache en mode visualisation, vous n‘avez plus besoin de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est automatique
(un oeil apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans I'arbre des spécifications). Il
vous suffit de cliquer.

Cliquez sur l'icbne Liaison rigide =2# dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou sélectionnez Insérer
->Nouvelle liaison ->Rigide dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison rigide s'affiche.

Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Création de liaizon : Rigide

Mécanisme : IMécanisme.l vI

Mom de la lisison : | Rigide.1

Sélection courante
Pigce 1 ; | Pitce 2 ; |

|ﬂ (]34 l 'ﬁ.ﬁ.nnulerl

Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.
A présent, vous devez sélectionner deux pieces.

Sélectionnez Part 1 dans l'arbre des spécifications ou dans la zone géométrique. Dans notre exemple,
sélectionnez Platel.

Sélectionnez Part 2 dans l'arbre des spécifications ou dans la zone géométrique. Sélectionnez Plate2.

Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison rigide.

Creéation de liaison : Rigide

Mecanisme : IMécanisme.1 j| MoLvesU mEcanisme l

Mom de la lisizon : | Ricicle 1

Sélection courante
Fiece 1: |Platet 1 Pice 2: |Plate2 1

La liaison rigide est créée et identifiée dans I'arbre des spécifications.



file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Rigid.CATProduct

'ﬁ-,ﬂfijlicatiuna
MEcanismes

Mecanisme. 1

|
. Liaisons
L A Rigide 1 (Plate1.1 Plate2 1)
Commandes b‘,

Laois
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Création de liaisons d'engrenage

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons d'engrenage dans un mécanisme V5.

Ouvrez le document Create Gear.CATProduct.

.~ Passage automatique en mode conception :

1‘{:):

: Si vous travaillez avec le systéme de cache en mode visualisation, vous n‘avez plus besoin de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est
automatique (un oeil apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans l'arbre des
spécifications). Il vous suffit de cliquer.

- 1

il Cliquez sur l'icbne Liaison d'engrenage ®#% dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou sélectionnez
Insérer ->Nouvelle liaison ->Engrenage... dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison d'engrenage s'affiche.

Création de liaison : Engrenage EE3

Mecanisme : IMechanism.l "I Mouweau mécanisme |

rom de la liaison | Engrenage. 2

Sélections courankes
Ligison pivot 1 | Créer .., | Ligison pivol 2 | Créar . I
Ratio : m

[] commande en angle sur le premier pivot [ ] Commande en angle sur le second pisaot

@ Ok I I|Iﬂ.':'.nnl.llnezrl

.

Le mécanisme est identifié dans 'arbre des spécifications.

A présent, vous devez sélectionner deux liaisons pivots.

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

1
“Alpplications
T~ Mecanismes

I
"? Mechanism.1

"Liaisons
462 Revolute. (Blue,Orange)
¥~ Commandes %

E Command.1 {(Revolute.1,Angle)
5 Fixe ( Orange )

LEjE Fix.10 (Orange)

— Lois

3 Créez Revolute.2 avec la commande Engrenage. Pour ce faire, cliquez sur _Cieate... |,

La boite de dialogue de création de liaison pivot s'affiche automatiquement.


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Gear.CATProduct

Création de haizon : Pivot

Mecanisme : IMechanism.l "’I Mouyeal mecanisme |

Mom de la liaison | Bivak.2

Sélection courante :

Ligne 1 : Ligne 2 :
Heti ik @ Distance nulle | O Distance = [ Omm
Flan 3 : |- Flam ¢ : |- ) Cankra

[ Commandée en angle

@ oK I i.ﬁ.nnulerl
-

Sélectionnez line.1 (axe de cylindre vert) et line.2 (axe de cylindre orange) dans l'arbre des spécifications ou
dans la zone géométrique :

Sélectionnez plane.l (face de cylindre verte) et plane.2 (face de cylindre orange) dans l'arbre des
spécifications ou dans la zone géométrique :

4. sélectionnez I'option Décalage et conservez la valeur par défaut. Puis, cliquez sur OK.

Création de liaizon - Pivot

Mecanisme : IMechanism.l "I MauyesU mecanisme |

Mom de la liaison ; | Pivak. 2

Sélection courante

Ligne 1 : |axe Ligne 2 : |axe
Plan 1 ¢ |Face Plan 2 ¢ |Face () Distance nulle iD.sthgce= ~20mm ]
Plan 3 : |- Plam ¢ : |- W Eorire

[ ] Commandée en angle

@ Ok I i.ﬁ.nnulerl
-

5. Affectez une commande et sélectionnez, par exemple, I'option Commandée en angle pour le premier pivot.
Ensuite, cliquez sur OK.



Création de haison : Engrenage

Mecanisme : IMechanism.l "I Mouveau mécanisme l

Maorn de la lisison | Engrenage. 2

Sélections courantes

Liaison pivot 1 ¢ |Pivak, 1 Créer ., | Ligisan pivak 2 |pi-,a.;.|;,2 Créer ... I

Ratio 1

A “Commande en angle sur le premier pivor [] commande en angle sur le second pivot

% @ 0K I o Annuler l

-
La liaison d'engrenage est créée et identifiée dans l'arbre des spécifications.

|
“ﬂlpplicatinns

T—Mécanismes

“? Mechanism.1

5 Liaisons

*‘@ Engrenage.2 (Blue Green,Orange)
T~ Commandes %

g Commande.1l (Engrenage.2,Anglel)
*—Fixe ( Orange )

— Lois
7.0uvrez le document GearV5_Result_Joint. CATProduct pour vérifier le résultat.

74
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Création de liaisons crémaillere

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons crémaillére dans un mécanisme V5.

Ouvrez le document Create Rack.CATProduct.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systéme de cache en mode visualisation, vous n'avez plus besoin de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est automatique

(un oeil apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans I'arbre des spécifications). Il
vous suffit de cliquer.

Cliquez sur l'icdne Liaison crémaillére 2% dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou sélectionnez Insérer
->Nouvelle liaison ->Crémaillére... dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison crémaillere s'affiche.

Création de haizon : Crémaillére

Mecanisme : IMechanism.l 'l Mousveau meécanisme l

Mom de la liaison | Crémaillere, 3

Sélections courankes

Liaison glissiers Créer .., | Liaisan pivot : | Créer .. I

R.atio 1

U] Cammande en languewr sur |2 glissiere ] Commands en angls sur le Rack

. ﬁorc'

2. Sélectionnez Prismatic joint.2 dans I'arbre des spécifications.

Si les liaisons prismatiques et pivots n'ont pas encore été créées, utilisez le bouton de création. La boite de
dialogue de création de liaison correspondante s'affiche automatiquement. Pour plus d'informations,
reportez-vous aux sections Création de liaisons d'engrenage, Création de liaisons prismatiques et Création de
liaisons pivots.

Sélectionnez Revolute.1 dans I'arbre des spécifications.

Si les liaisons prismatiques et pivots n'ont pas encore été créées, utilisez le bouton de création. La boite de
dialogue de création de liaison correspondante s'affiche automatiquement. Pour plus d'informations,
reportez-vous aux sections Création de liaisons d'engrenage, Création de liaisons prismatiques et Création de

liaisons pivots.



file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/Create_Rack.CATProduct

1
"ﬂlpplicatinns
T~ Mecanismes
"f Mechanism.1

¥~ Liaisons

=62t Revobte 1 (support.1 prion wheel 1)

+—i8 prismatic.2 (Support.1 Rack.1)
—Commandes

*—Fixe ( Support.1 )

— Lois

4. Affectez une commande et sélectionnez, par exemple, Commandée en angle pour l'option Pivot.

Création de liaizon : Crémaillére

Mecanisme : IMechanism.l "’l Mouveau mécanisme |

Mom de la liaison ; | Crémaillere, 3

Sélections courankes

Ligison glissiere ! |[Prismatic, 2 Créer | Liaisan pivot : |R.3-.,a.;.||_|te,1 Créer ., I
R.atio 1
[] Commande en longueur sur la glissisre 4 Commande en angle sur le Rack

1 @ annuler I

b
-

5. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison crémaillére.

La liaison crémaillere est créée et identifiée dans l'arbre des spécifications.
|
"Alpplications

T~ Mecanismes
"? Mechanism.1

¥~ Liaisons

Crémailléere.3 {(Rack.1 Pinion wheel.1 Support.1)
— Commandes k

*—Fixe ( Support.1 )

— Lois
6.  Double-cliquez sur Mechanism.1 pour lancer la simulation avec des commandes.
7. Ouvrez le document Rack Result. CATProduct pour vérifier le résultat.

:;::5“‘
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Création de liaisons de cable

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons de cable dans un mécanisme V5.

Ouvrez le document Create Cable.CATProduct.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systéme de cache en mode visualisation, vous n'avez plus besoin de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est automatique (un
oeil apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans I'arbre des spécifications). Il vous suffit

de cliquer.

->Nouvelle liaison ->Céble... dans la barre de menus.
La boite de dialogue de création de liaison de cable s'affiche.

Création de liaison : Cable

Mécanisme : IMechanism.l T| Mouveau mecanisme |

Mom de la liaison | Cable.3

Sélections courantes

Liaison glissiere 1 : | Créer .., | Limison glissiere 2 : | Créer ... I
R.atio : m
[] Commande en longueur sur la premiére glissisre ] Commande en longueur sur la seconde glissiere

@ Ok I Itﬂ.ﬂ.nnulerl

-

Cliguez sur l'icdne Liaison de cable ﬁ“ dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou sélectionnez Insérer

A présent, vous devez sélectionner deux liaisons prismatiques.
2. Sélectionnez Prismatic Joint 1 et Prismatic Joint 2 dans I'arbre des spécifications.

Si les liaisons prismatiques n'ont pas encore été créées, utilisez le bouton de création. La boite de dialogue de
création de liaison prismatique s'affiche automatiquement. Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections

Création de liaisons d'engrenage et Création de liaisons prismatiques.
3. Affectez une commande et cochez, par exemple, Commandée en longueur dans la case Prismatic 2.

Création de liaison : Cable

Mécanisme : IMechanism.l T| Mouyveau mecanisme |

Mom de la liaison | Cahle.5

Sélections courantes

Liaison qglissiere 1§ |Prismatic, 1 Créer ... I Liaison glissiere 2 : |F'ri5mati|:.2 Créet .., I
R.atio 1
[] Commande en longueur sur |a premiére glissiers < iCommandge en longueur sur la seconde glissiers |

|¢ oK I ﬂ.ﬁ.nnulerl

-

4. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison de cable.
Le mécanisme peut étre simulé.

La liaison de céble est créée et identifiée dans l'arbre des spécifications.
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'_Alpplicatinns
T~ Meécanismes
"? Mechanism.1
¥ Liaisons
*‘ﬁ Cable.3 {Cubel.1,Cube2.1 Support.1)
— Commandes

*Fixe ( Support.1 )

— Lois
Double-cliquez sur Mechanism.1 dans I'arbre des spécifications afin de lancer la simulation avec des commandes

ou cliquez sur l'icone Simulation avec des commandes 2.
5. Ouvrez le document Cable Result. CATProduct pour vérifier le résultat.
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QCréation de liaisons a partir de systémes d'axes

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons a partir des systemes d'axes.

QOuvrez le document Ujoint_axis_without kin.CATProduct.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systéme de cache en mode visualisation, vous n'avez plus besoin de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est automatique (un oeil
apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans I'arbre des spécifications). Il vous sulffit de cliquer
sur l'objet.

Cliquez sur l'icdne Liaison a triédres .2 de la barre d'outils Liaisons cinématiques.

La boite de dialogue Création de liaisons a partir de triedres s'affiche :

Creation de liaison a partir de triedres

MECE”'SmE:IMEChanism.E j Mouveau mécanisme l

Mom de la lisizon : I Cardan

Type de la lisizon [

Selection courante
Tiedre 1 : Tiedre 2 |

Featio : 1

] commande 1 [ commands 2

& oK I -ﬂ.ﬂ.nnulerl
-

2. Choisissez un type de liaison dans la liste déroulante Type de liaison :

@ cardan;

@ prismatique ;
@ Dpivot;

@ cylindrique ;
@ sphérique.

Dans notre exemple, nous conserverons le type par défaut : cardan.
3. Cliquez sur le champ de sélection axis1 et sélectionnez Ujoint_Cylinderl Axis System.1 soit dans la géométrie, soit dans
I'arbre des spécifications.

4. Cliquez sur le champ de sélection axis2 et sélectionnez Ujoint_Cylinder2 Axis System.1 soit dans la géométrie, soit dans
I'arbre des spécifications.
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b T

5. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison cardan.

Creation de liaison a partir de triedres

Meca”'sme:lhnechanism.z j Mouvesu mecanizme I

Mom de la liaizon | Cardan. 1

Type de la liaizon ICardan o I

Selection courante

Tiedre 1 : Repére .l Tiedre 2 |Repére_1
Featio : 1
] commande 1 [ commande 2

& Annul |
. nnuier

La liaison cardan est créée et identifiée dans I'arbre des spécifications.

Les contraintes suivantes sont créées :

@ contrainte de coincidence entre les origines des systemes d'axes ;
@ angle (contrainte de perpendicularité = 90deg) entre : axe x du premier systéme d'axes et axe z du deuxiéme

systéeme d'axes.

Ce nouveau mode de création présente un intérét particulier puisqu'il permet de conserver une associativité méme si vous
déplacez I'une des piéces de la liaison. Avant, vous ne pouviez pas mettre a jour la liaison.

Sivous déplacez l'une des pieces de la liaison cardan et que vous utilisez la commande de mise a jour, la liaison cardan
reste associative avec les piéces de la liaison.
6. Ouvrez le document Ujoint _axis_with_kin.CATProduct pour vérifier le résultat.

Pour plus d'informations sur les contraintes créées avec les systéemes d'axes, reportez-vous a la section Informations
complémentaires sur les contraintes générées.

f Y.l

-.!:&h
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DInformations complémentaires sur les contraintes
générées
f- DMU Kinematics Simulator permet de définir et d'éditer onze types de liaison différents.

Le tableau ci-aprés décrit les types de contrainte créés au cours de l'utilisation du mode systéme d'axe pour créer les liaisons
suivantes :

Reportez-vous a :

NOM V4 TYPE DE LIAISON CONTRAINTES GENEREES

@ coincidence (entre les origines des
systemes d'axes)

@ angle 90deg
(x axisl/z axis2)

CEIE N Cardan j% Notez que vous pouvez définir
des liaisons cardans sans
contraintes
(reportez-vous a la section Création

de liaisons cardans)

@ coincidence
_ _ (z axisl/z axis2)
pivot Pivot @3 @ coincidence
(xy planel/ xy plane2)
@ coincidence
_ _ _ _ (z axisl/z axis2)
prismatique Prismatique @ coincidence
(yz planel/yzplane2)
cylindrique Cylindrique 2 ? E:zo gfle/g;iisa
. @ coincidence (entre les origines des
pt/pt Sphérique &? systemes d'axes)
@ coincidence
vis Liaison vis © (z axisl/z axis2)

(+ pas)
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Conception de liaisons sans contraintes
d'assemblage

La liste suivante présente les sept types de liaison qui he sont pas associés a des contraintes d'assemblage pendant le
processus de création :

Point sur courbe E—@’
Courbes glissantes 'ﬁa&
Courbes roulantes :%_a
Point sur surface %
Cardan %

Double cardan %5/

] Visﬁ

Les conditions requises pour créer ces liaisons sont les suivantes :

€ ¢ & & © ¢

Point sur courbe et point sur surface : Le point doit étre sur la courbe.
Courbes glissantes et roulantes : Les deux courbes sont en contact et tangentes sur ce point.
Liaison cardan :
1[I+ Création de liaisons point sur courbe : Sélectionnez Insérer ->Nouveau mécanisme... dans la barre de menus ou
e

cliguez sur l'icdne Liaison point sur courbe, puis sur Nouveau mécanisme dans la boite de dialogue affichée.
Sélectionnez une courbe et un point, puis cliquez sur OK.

*‘*ié- Création de liaisons point sur surface : Sélectionnez Insérer->Nouveau mécanisme... dans la barre de menus ou
' cliquez sur l'icéne Liaison point sur surface, puis sur Nouveau mécanisme dans la boite de dialogue affichée.
Sélectionnez une surface et un point, puis cliquez sur OK.

% Création de liaisons courbes roulantes : Sélectionnez Insérer ->Nouveau mécanisme... dans la barre de menus ou

cliquez sur l'icbne Liaison courbes roulantes, puis sur Nouveau mécanisme dans la boite de dialogue affichée.
Sélectionnez deux courbes et cliquez sur OK.

Création de liaisons courbes glissantes : Sélectionnez Insérer ->Nouveau mécanisme... dans la barre de menus ou

cliguez sur l'icdne Liaison courbes glissantes, puis sur Nouveau mécanisme dans la boite de dialogue affichée.
Sélectionnez deux courbes et cliquez sur OK.

o

Création de liaisons cardans : Sélectionnez Insérer ->Nouveau mécanisme... dans la barre de menus ou cliquez sur
I'icbne Liaison cardan, puis sélectionnez Nouveau mécanisme dans la boite de dialogue affichée. Sélectionnez deux
axes et la direction du croisillon (par défaut, il est inutile de sélectionner cette direction dans la géométrie), puis
cliguez sur OK.

&

%5’ Création de liaisons double cardan : Sélectionnez Insérer ->Nouveau mécanisme... dans la barre de menus ou

cliguez sur l'icdbne Double cardan, puis sélectionnez Nouveau mécanisme dans la boite de dialogue affichée.
Sélectionnez trois axes (axe...), puis cliquez sur OK.

ﬁﬁ Création de liaisons vis : Sélectionnez Insérer->Nouveau mécanisme... dans la barre de menus ou cliquez sur l'icone

Liaison vis, puis sélectionnez Nouveau mécanisme dans la boite de dialogue affichée. Sélectionnez deux droites et, si

nécessaire, affectez-leur une commande, puis cliquez sur OK.

@O



Création de liaisons point sur courbe

1.+ Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons point sur courbe dans un
I mécanisme V5.

Ouvrez le document Create PointCurve.CATProduct.

Lorsque vous créez des liaisons, vous pouvez définir le mécanisme dans la méme boite
de dialogue. Rappelez-vous toutefois que vous créez un mécanisme indépendamment
des liaisons en sélectionnant Insérer->Nouveau mécanisme dans la barre de menus.

- L. Cliquez sur la fleche qui se trouve dans licéne Liaison pivot dans la barre d'outils DMU
Kinematics (la liaison pivot est le type de liaison par défaut).

2. Désarrimez la barre d'outils Liaisons cinématiques :
Liaisons cinématiques

' BRESER@AL L EDSBE

: +
Sélectionnez l'icone Liaison point sur courbe -.:_ﬁ :

3

La boite de dialogue de création de liaison point sur courbe s'affiche.
4. Cliguez sur Nouveau mecanisme.

Création de haizon : Point sur surface

MEcanisme | | racanisme. 1 j : Mouveau mecanisme :

Mom de la lizison : | point sur surface, 1

Sélection courante :
Surface 1 : | Paint 1 : |

|ﬂ IE i Iuﬂ.ﬂ.ru'u_lleri

-
5. Sélectionnez Curve 1 dans la zone géométrique.

Le champ de sélection courant est automatiquement mis a jour pour prendre en compte
votre sélection.

.~ Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systéme de cache en mode visualisation, vous n‘avez plus
besoin de sélectionner Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le
passage en mode conception est automatique (un oeil apparait lorsque vous pointez
sur le produit dans la géométrie ou dans l'arbre des spécifications). Il vous suffit de
cliquer.

6. Sélectionnez Point 1 dans la zone géométrique. Dans notre exemple, sélectionnez
Point.1 soit dans la géométrie, soit dans I'arbre des spécifications.
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Création de liaison : Point sur courbe

hMeécanisme :

MEcanisme.1 j { Mouveau mecanisme

Mam de la ligison : | Paint sur courbe 1
Sélection courante
Courbe 1 [Cercle.1 Pairt 1 : |Pairt 1

[ ] Commandée en longueur

| =] %DH lI - .ﬂ-.nnulerll

8. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison point sur courbe.

L'arbre des spécifications est mis a -i—,ﬂ.ll;jp".:ati.jns
jour S—Mecanismes
== & Mécanizme.1
= Lizizons
—,.-H Paint =ur courbe 1 (Pencil 2 Curve 1]
Commandes l%

Lioi=

e
®®



Création de liaisons point sur surface

F LY

i

|
e

1.

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons point sur surface dans
un mécanisme V5.

Ouvrez le document PointSurface without Joint. CATProduct.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n‘avez
plus besoin de sélectionner Editer->Représentations->Mode conception au
préalable car le passage en mode conception est automatique (un oeil apparait
lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans l'arbre des
spécifications). Il vous suffit de cliquer.

Lorsque vous créez des liaisons, vous pouvez définir le mécanisme dans la
méme boite de dialogue. Rappelez-vous toutefois, que vous créez un
mécanisme indépendamment des liaisons en sélectionnant Insérer->Nouveau
mécanisme dans la barre de menus.

Cliquez sur la fleche qui se trouve dans l'icone Liaison pivot dans la barre d'outils
DMU Kinematics (la liaison pivot est le type de liaison par défaut).

Désarrimez la barre d'outils Liaisons cinématiques :

Liaisons cinematiques
' aReP @ NG LEDSBE
o,

[
Sélectionnez l'icone Liaison point sur surface %

La boite de dialogue de création de liaison point sur surface s'affiche.
Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Sélectionnez Surface 1 dans la zone géométrique ou dans l'arbre des
spécifications.
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ol

Le champ de sélection courante est automatiquement mis a jour pour prendre en
compte votre sélection.

Sélection courante
Surface 1 :|F.3.3.3 l% Fuaint 1 :|

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

Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison point sur surface.

Création de liaizon : Point sur surface

Mecanisme : IMechanism.l "’I Mouveau mecanismme I

Ry it zurfoce.

Sélection courante :
Surface 1 : |Fan:e Point 1 : |E:-:I:remity

@ oK I W Annuler
i 'I

L'arbre des spécifications est mis a jour.
1

T—Mecanismes

"? Mécanisme.1

¥ Liaisons

i

4!}5 Point sur surface.1 (Pointer.1,Surface.1)

— Commandes

— Lois
Ouvrez le document PointSurface _with_Joint. CATProduct pour vérifier le
résultat.

Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections A propos des liaisons et
Creéation de mécanismes et de liaisons.
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Création de liaisons courbes roulantes

TS Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons courbes roulantes dans un
N mécanisme V5.

Ouvrez le document RollCurve without kin.CATProduct.

Lorsque vous créez des liaisons, vous pouvez définir le mécanisme dans la méme
. boite de dialogue. Rappelez-vous toutefois, que vous créez un mécanisme
l indépendamment des liaisons en sélectionnant Insérer->Nouveau mécanisme
dans la barre de menus.

ﬁ 1. Cliquez sur la fleche qui se trouve dans l'icone Liaison pivot dans la barre d'outils
DMU Kinematics (la liaison pivot est le type de liaison par défaut).

2. Désarrimez la barre d'outils Liaisons cinématiques :

' BOELERAR L EHSHRE

E
Sélectionnez l'icbne Liaison courbes roulantes "&;

x|
*

La boite de dialogue de création de liaison courbes roulantes s'affiche.
Cliguez sur Nouveau mécanisme.

Création de haizon : Courbes roulantes

Mecanisme : IMécanisme.l ""I i MNouyeau mecanisme

Mam de la liaison : | Courbes roulantes, 1

Sélection courante :
Courbe 1 : | Courbe 2 : |

[ ] Commandée en longueur

|lﬂ 8] 4 i ﬂ.ﬁ.nnuleri

-

5. Sélectionnez Curve 1. Dans notre exemple, sélectionnez I'anneau interne dans la
zone géometrique. Le champ de sélection courante est automatiquement mis a
jour pour prendre en compte votre sélection.
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S élection courante
Courbe 1 il.i‘-.réte [\e Courbe & :|

6. Sélectionnez Curve 2. Par exemple, sélectionnez le rouleau d'entrainement
comme indiqué ci-apres :

Création de haizon : Courbes roulantes

Mecanisme !

Mécanisme. 1 ""'I i Mouveau mecanisme

Mom de la liaison : | Courbes roulantes, 1

Sélection courante :
Courbe 1 |.ﬁ.r§te Courbe 2 ¢ |.ﬁ.réte

[ ] Commandée en longueur

@ [-0K w8 Annuler
- (2 e | |

8. L'arbre des spécifications est mis a jour.
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'—I*-?écanis mes
'"? Meécanisme.1
¥ Liaisons

53'5* Courbes roulantes.1 (Inner ring Roller)

— Commandes s

— Lois

9. A présent, créez la liaison courbe roulante. Pour cela, sélectionnez a

&
nouveau l'icone Liaison courbes roulantes =3,
La boite de dialogue de création de liaison courbes roulantes s'affiche.

10. Sélectionnez I'anneau externe comme curve 1 et le rouleau d'entrainement comme
curve 2 dans la zone géométrique.

11. Cliquez sur OK pour terminer la création de Roll Curve.2 (liaison courbes
roulantes).

Création de lhaizon : Courbes roulantes

Mecanisme : Imeacanisme, 1 ""I Mouwveau mecanisme I

Mom de |a ligison @ | efeiis s ot e

Sélection courante
Courbe 1 |.ﬁ.réte Courbe 2 |.ﬁ.réte

[ ] Commandée en longueur

[ EE:'K I - .ﬂ.nnulerl

L'arbre des spécifications est mis a jour.




o~

"‘Alpplicatinns

=~ Mecanismes

T~ Liaisons

_3‘%5'_'* Courbes roulantes.1 (Inner ring,Roller)

_335'_* Courbes roulantes.2 (outer ring.1 Roller)

— Commandes %

— Lois

" =
A présent, créez Revolute.3. Pour ce faire, sélectionnez l'icbne Liaison pivot :

La boite de dialogue de création de liaison pivot s'affiche.
13. Sélectionnez les axes et les plans :

@ Axe de l'anneau interne pour axe 1

@ Axe de l'anneau externe pour axe 2

@ Plan zx (anneau interne)

@ Plan zx (anneau externe)
N'oubliez pas que vous pouvez utiliser le navigateur de présélection qui peut étre
utile pour la sélection de plans.
Reportez-vous a la section Sélection a l'aide du navigateur de présélection dans le

manuel Infrastructure - Guide de l'utilisateur.

14. pAffectez la commande. Pour cela, cochez I'option Commandée en longueur.
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Edition de haizon : Pivol 3 [Pivot)

Mom de la liaison : | Piviak.3

Geametrie de la liaison ¢
Ligne 1 |Craike, 1 Ligne 2 : |Cirajke, 1
Plan 1 : |Plan zx Plan £ : |Plan zx

4 Commandée en angle

|’Limites dDia liaison

Limite inférieure ; | -360deg E Limite supérieure | J60deg E

w Annuler

-

15. Cliguez sur OK pour terminer la création de la liaison pivot.
L'arbre des spécifications est mis a jour.

%
Cliquez sur l'icone Piece fixe dans la barre d'outils Simulation ou sélectionnez

Insérer ->Piece fixe... dans la barre de menus.
La boite de dialogue Nouveau fixe s'affiche.

Mouveau fixe Kl Ed

tecanizme : {1440 amizme. 1 vI Mouveau mécanisme: |

w Annuler I
.

17. sglectionnez I'anneau interne comme Piéce fixe dans la zone géomeétrique ou dans
I'arbre des spécifications.

L'arbre des spécifications est mis a jour et le mecanisme peut étre simulé.



|
=r‘Jn'!"llppuIi-::atit::uns
=r‘I*-?ér:anismles
E‘? Meécanisme.1
T Liaisons
_% .
* Courbes roulantes.1 {(Inner ring Roller)

_$ Courbes roulantes.2 {outer ring.1 Roller)

*’“@ Pivot.3 {outer ring.1 Inner ring)
T Commandes

g Commande.1 (Pivot.3,Angle)
¥ Fixe ( Inner ring )

FJE Fixe.6 {Inner ring)

— Lois

Ouvrez le document RollCurve with kin.CATProduct pour vérifier le résultat.

Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections A propos des liaisons et
Création de mécanismes et de liaisons.

F
:T-E‘*

QOO
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Création de liaisons courbes glissantes

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons courbes glissantes dans un mécanisme V5.

Ouvrez le document SlideCurve without kin.CATProduct.

Lorsque vous créez des liaisons, vous pouvez définir le mécanisme dans la méme boite de dialogue.
Rappelez-vous toutefois, que vous créez un mécanisme indépendamment des liaisons en sélectionnant
Insérer->Nouveau mécanisme dans la barre de menus.

- Cliquez sur la fleche qui se trouve dans l'icone Liaison pivot dans la barre d'outils DMU Kinematics (la
liaison pivot est le type de liaison par défaut).

" Désarrimez la barre d'outils Liaisons cinématiques.

Liaisons cinématiques

SO ERPER@NEL LR SRA

Sélectionnez l'icone Liaison courbes glissantes fﬁ%

La boite de dialogue de création de liaison courbes glissantes s'affiche.

. Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Création de liaizon : Courbes glizzantes

MECANISME ¢ {Mécanisme. 1 j

Mom de la liaison : | Courbes glissantes. 1

Sélection courante
Zourbe 1 : | ourbe 2 |

|ﬂ (=]8 l 'ﬂ.ﬁ.nnulerl

Sélectionnez Curve 1 dans la zone géomeétrique ou dans l'arbre des spécifications. Dans notre exemple,

sélectionnez l'arc de la sphére verte comme indiqué ci-apres :

La boite de dialogue est automatiquement mise a jour pour prendre en compte votre sélection.

Sélection courante
Couwrbe 1 : |,.-l-.,;éte Cowbe 2 |
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6. Sélectionnez Curve 2 dans la zone géométrique ou dans l'arbre des spécifications. Dans notre exemple,
sélectionnez l'arc de la sphere jaune comme indiqué ci-apres :

7. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison courbes glissantes.

A présent, créez une deuxieme liaison (liaison pivot) puis une troisiéme (liaison prismatique).

Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections A propos des liaisons, Création de liaisons et
@ Creation de liaisons prismaticques.

Revolute.2 :

@ Sélectionnez line.1 (droites blanches a droite).
@ Sélectionnez line.2 (droites blanches a gauche).

@ Sélectionnez le plan xy (sphere verte, planel).

@ Sélectionnez le plan xy (droites blanches, plane2).
@ Puis, cliquez sur OK.

Prismatic.3

@ Sélectionnez line.1.
@ Sélectionnez line.2 comme indiqué ci-dessous :

@ Sélectionnez le plan xy (droites blanches, planel).

@ Sélectionnez le plan xy (droites jaunes, plane2).
@ Puis, cliguez sur OK.



8. Vous avez oublié d'affecter la commande :

@ Double-cliquez sur Revolute.2 (liaison pivot) dans l'arbre des spécifications.

@ Cochez I'option Commandée en angle dans la boite de dialogue Edition de liaison : Joint.2
affichée.

@ Puis, cliqguez sur OK.

Edition de haizon : Pivol 2 [Pivot]

Mom de la liaison I_m
Geoméetrie de la liaison

Ligne 1 : |aréke Ligne 2 : |aréke
Plan 1 |Face Plan 2 : |Face

4 Commandée en angle

’7Limites d% ligison

Limite inférieure ; I -3a0deg E Limite superigure ; I 360deq E

@ 0K ] iﬂ.nnuleri
-

Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections A propos des liaisons, Création de liaisons et
Création de liaisons prismatiques.

Vous obtenez ce qui suit :

- Alpplicatinns
T—Mécanismes
“? Mécanisme.1
¥ Liaisons
_-%*!" Courbes glissantes.1 (Partl.1 Part2.1)
#—& pivot.2 (Partl.1 Part3.1)

[y
*’_@ Prismatique.3 (Part2.1 Part3.1)
¥~ Commandes

E Commande.1 (Pivot.2,Angle)

— Lois

Cliquez sur l'icbne Piece fixe @ dans la barre d'outils Simulation ou sélectionnez Insérer->Piece fixe
dans la barre de menus.
La boite de dialogue Nouveau fixe s'affiche.

Mouveau fixe E E3

Mecanisme : f1jecanisme. "I Nouveau mécanisme: |

W Annuler i
[ -

Sélectionnez la piece fixe dans la zone géométrique ou dans l'arbre des spécifications. Maintenant,
sélectionnez la sphére verte.
L'arbre des spécifications est mis a jour.




i;"_Julfhlp[:nIivt:atin::uns

T—MéEcanismes

L‘? Mécanisme.1

5 Liaisons
_-‘%*E" Courbes glissantes.1 (Partl.1 Part2.1)
T pivot.2 (Partl .1,Part3.1)
ﬁ Coincidence.12 (Partl.1,Part3.1)
&9 Décalage.13 (Partl.1 Part3.1)

*‘@ Prismatique.3 (Part2.1 Part3.1)
T~ Commandes

g Commande.l (Pivot.2,Angle)
¥ Fixe ( Partl.1 )

Ej[; Fixe.10 (Part1.1)

— Lois 3

Le mécanisme peut étre simulé.

Double-cliquez sur Mechanism.1 dans l'arbre des spécifications.
La boite de dialogue Simulation cinématique : Mechanism 1 s'affiche automatiquement.

Remarque : Si des lois sont définies dans ce mécanisme, la fonction de simulation a I'aide de lois est
automatiquement lancée.

Simulation cinématique - Mechanism.1

Mécanizsme IMechaniSm.“I j

Command 1 -360 I 360 [T ||

[] &ctiver les capteurs

Feplacer I Analyse... I
Fermet
- e ]

Manipulez le curseur de défilement de la commande.

Commande.1 360 i 3004000 2] ..




Ouvrez le document SlideCurve_with_kin.CATProduct pour vérifier le résultat.

e
@O @



file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/SlideCurve_with_kin.CATProduct

Création de liaisons cardans

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons cardans dans un
mécanisme V5.

Ouvrez le document UJoint without joint. CATProduct.

Lorsque vous créez des liaisons, vous pouvez définir le mécanisme dans la méme
boite de dialogue. Rappelez-vous toutefois, que vous créez un mécanisme
indépendamment des liaisons en sélectionnant Insérer->Nouveau mécanisme dans
la barre de menus.

Vous pouvez maintenant utiliser le systeme d'axes pour créer des liaisons cardans.

Cliquez sur l'icone Liaison a triedres & de la barre d'outils Liaisons cinématiques.
Reportez-vous a la section Création de liaisons a partir de triedres.

-Cliquez sur la fleche qui se trouve dans l'icbne Liaison pivot dans la barre d'outils

DMU Kinematics (la liaison pivot est le type de liaison par défaut).

. Désarrimez la barre d'outils Liaisons cinématiques :

Liaizons cinématiques

=T R CR-N=:

2Bl R & P

Sélectionnez l'icbne Liaison cardan % )

La boite de dialogue de création de liaison cardan s'affiche.

La sélection du
croisillon a été

simplifiée :
@ la dir,ection Création de liaison : Cardan
par défaut
est Normal a Mgcanisme : Iw "I Mouveau mécanismEJ
I'Axe2. Mam de la liaison :
@ Pour |
sélectionner Selection courante :
une fxe 1 | fxe 2 |
direction Direction du craisillan
cochez (1 Mormal a l'axel ¥ Normal a [axez
l'option () Quelconque :
Quelconque
_ (e,tape_ 7)ou o Ok - .ﬁ.nnuler_]
@ seélectionnez [
Normal a
['Axel.

4. Cliquez sur Nouveau mécanisme.
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5. Sélectionnez Spin 1 dans la zone géométrique ou dans l'arbre des
spécifications. Dans notre exemple, sélectionnez I'axe du cylindre vert comme
indiqué ci-apres :

Le champ de sélection courante est automatiquement mis a jour.

6. Sélectionnez Spin 2, par exemple l'axe du cylindre bleu :

7. Sélectionnez la direction de I'axe du croisillon. Cochez I'option Quelconque. Dans le
cas présent, vous devez sélectionner la direction de I'axe du croisillon (qui doit étre
perpendiculaire a I'un des deux axes précédemment sélectionnés). Dans notre
exemple, sélectionnez une aréte du cylindre vert.

"Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison cardan.



Création de haizon : Cardan

Mecanisme : {récanisme, 1 "’I Mouveau mécanisme

Man de |a liaisan ¢ | Cardan. 1

Sélection courante :

Axe 1 |.ﬁ.:-:e Aoe 2 |.ﬁ.:-:e

Direction du croisillon :

() Mormal a l'axel ) Mormal a Axez

¥ Duelgangue ;; |Arete

0
@ 0K @ Annuler
.
1
"Alpplicatinns
=—Mécanismes
= & Mécanisme.1l
L'arbre des
spécifications est T Liaisons
mis a jour.
% Cardan.l {Cylinderl Cylinder2)
— Commandes %
~ Lois

Ouvrez le document Ujoint_with _joint. CATProduct pour vérifier le résultat.

Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections A propos des liaisons et

Création de mécanismes et de liaisons.

it

@ ®

®
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Création de liaisons double cardan

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons point sur surface dans un
mécanisme V5.

.-'1\.
L

Ouvrez le document Create CVJoint. CATProduct.

Lorsque vous créez des liaisons, vous pouvez définir le mécanisme dans la méme

. boite de dialogue. Rappelez-vous toutefois, que vous créez un mécanisme

I indépendamment des liaisons en sélectionnant Insérer->Nouveau mécanisme dans la
barre de menus.

. 1. Cliquez sur la fleche qui se trouve dans l'icone Liaison pivot dans la barre d'outils
B8/ DMU Kinematics (la liaison pivot est le type de liaison par défaut).

2.Désarrimez la barre d'outils Liaisons cinématiques :

Liaisons cinématiques

=T R RCR =

Sélectionnez l'icbne Double cardan %

La boite de dialogue de création de liaisons double cardan s'affiche.

Création de haison : Double cardan

Mecanisme :

Mecanisme, 1 ""I Mouyead mecanisme l
Mom de la ligison : rm

Selection courante :
Axe 1 | Axe 2 | Axe 3 |

@ K l i.ﬁ.nnulerl

i

4. Cliquez sur Nouveau mécanisme.

5. Sélectionnez Spin 1 dans la zone géométrique ou dans l'arbre des
spécifications. Dans notre exemple, sélectionnez I'axe du cylindre bleu comme
ci-dessous :
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Le champ de sélection courante est automatiguement mis a jour.

6. Sélectionnez Spin 2, par exemple I'axe du cylindre vert :

Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison double cardan.

Création de haison : Double cardan

Mécanisme :

Mecanisme, 1 ""I Mouvead mecanisme I
Mom de la ligison : I_m

Sélection courante :
Axe 1 |,|:|,;.;E Axe 2 |,|:|,;.;.3 Axe 3 |,|:|,;.;E

=] EK I ﬁ.ﬁ.nnulerl

"Alpplicatinns
T—Meécanismes

I
L'arbre des -—? _

spécifications o
est mis & T Liaisons
jour.

Lq{;; Double cardan.1 (Blue,Yellow ,Green)

— Commandes %

— Lois




e

Notez que vous devez ajouter une piece fixe et créer des liaisons pivots (avec au
moins une commande) afin de simuler ce mécanisme.

9. Ouvrez le document CVjoint Result. CATProduct pour vérifier le résultat et simuler le
mécanisme
(double-cliguez sur mechanism.1 afin d'afficher la boite de dialogue Simulation avec
des commandes).
Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections A propos des liaisons et Création
de mécanismes et de liaisons.

g

OO0,
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Creéation de liaisons vis

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons vis dans un
mécanisme V5.

Ouvrez le document Create Screw.CATProduct.

Lorsque vous créez des liaisons, vous pouvez définir le mécanisme dans la
méme boite de dialogue. Rappelez-vous toutefois, que vous créez un
mécanisme indépendamment des liaisons en sélectionnant Insérer->Nouveau
mécanisme dans la barre de menus.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n‘avez
plus besoin de sélectionner Editer->Représentations->Mode conception au
préalable car le passage en mode conception est automatique (un oeil apparait
lorsque vous pointez sur le produit dans la géomeétrie ou dans l'arbre des
spécifications). Il vous suffit de cliquer.

Cliquez sur la fleche qui se trouve dans l'icone Liaison pivot dans la barre d'outils
DMU Kinematics (la liaison pivot est le type de liaison par défaut).

Désarrimez la barre d'outils Liaisons cinématiques :

Liaisons cinematiques

| @€ ® &

T Gl G TR

L
Sélectionnez l'icone Liaison vis £

La boite de dialogue de création de liaison vis s'affiche.

Création de liaizon : Vis

Mecanisme : I "I Mouveau mecanisme i

Mom de la liison ¢ |

Sélection courante :
Ligne 1 : | Ligne 2 : |

[ ] Commandée en angle [ ] Commandée en longueur

Pas de wis m

@ oK w Annuler j

-
Cliguez sur Nouveau meécanisme.

Sélectionnez Line 1 dans la zone géométrique ou dans l'arbre des
spécifications. Dans notre exemple, sélectionnez I'axe du cylindre de la vis
comme indiqué ci-apres :
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Le champ de sélection courante est automatiquement mis a jour.

Sélectionnez Line 2, par exemple I'axe du cylindre de Part2 :

Entrez 10 dans le champ de pas et sélectionnez I'option Commandée en
longueur.

Création de lhaizon : ¥is

Mécanisme

Mecanisme. 1 "’I Mouveau mecanisme

Mam de la liaison ¢ | Vi, 1

Sélection courante :
Ligne 1 : |.ﬁ.:-:e Ligne & : |.ﬁ.:-:e

[ ] Commandée en angle [] Commandée en longueur
Pas de wis : | 1

o Annuler I

Cliguez sur OK pour terminer la création de la liaison cardan.




ér‘Jaf'a||:)|:-|i-::ati-::-ns
=—Mécanismes
i‘? Mécanisme.1
T Liaisons

|
#—55 vis 1 (Nut.1,Vis.1)

L'arbre des spécifications est
mis a jour.

— Commandes

*—Fixe ( Vis.1 )

— Lois
Ouvrez le document Screw Result. CATProduct pour vérifier le résultat.

(Dans ce document échantillon, nous avons ajouté une piece fixe ce qui signifie
gue le mécanisme peut étre simulé).
Double-cliguez sur Mechanism1l ou cliquez sur I'icone Simulation avec des

commandes @
Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections A propos des liaisons et
Création de mécanismes et de liaisons.

»
:T-‘;‘

@ ®
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Exécution de simulations

DMU Kinematics Simulator fournit des méthodes simples permettant de lancer des
simulations cinématiques et de détecter d'éventuelles collisions pendant ces simulations.
Reportez-vous a : Analyse dans le contexte de la simulation dans la section Taches

avancees

Définition de lois dans un mécanisme V5
Simulation a l'aide de lois
Simulation a l'aide de commandes
Simulation en mode A la demande
Conservation d'une simulation en position modifiée
Simulation apreés le déplacement des composants contraints

-, Par défaut, la nouvelle position est conserveée lorsque vous quittez les commandes
I 'de simulation.
Pour restaurer la position initiale du produit, et avant de quitter les commandes de
simulation,

vous devez cliquer sur :

@ _Replacer | (Simulation avec des commandes)

@ _—_ (Simulation a l'aide de lois)

-, Des symboles de manipulation s'affichent, permettant d'appliquer une translation ou
une rotation au mécanisme lorsque ses liaisons sont associées a des commandes.

@ Pour une liaison associée a une commande linéaire, un symbole de
manipulation linéaire s'affiche. Pour translater le mécanisme, il suffit de le faire
glisser a l'aide du bouton gauche de la souris.

@ Pour une liaison associée a une commande angulaire, un symbole de
manipulation circulaire s'affiche. Pour faire tourner le mécanisme, il suffit de le
faire glisser a l'aide du bouton gauche de la souris.

@ Pour une liaison associée a des commandes linéaire et angulaire, un symbole
de manipulation linéaire s'affiche. Pour translater le mécanisme, il suffit de le
faire glisser a l'aide du bouton gauche de la souris.

@ Pour utiliser le symbole de manipulation circulaire et faire tourner le mécanisme,
vous devez utiliser conjointement les boutons gauche et médian de la souris et
faire glisser le mécanisme comme décrit ci-dessus.

QOO



Définition de lois dans un mécanisme V5

21wy Dans cette tache, vous apprendrez a définir des lois basées sur des fonctions Knowledge Advisor permettant des simulations minutées.

N Notez qu'il existe deux procédures d'édition de formule dans CATIA :
@ via ﬁ‘]
@ al'aide de la boite de dialogue Edition de commande (voir les étapes 3 a 8).

Ouvrez le document DEFNE_LAWS.CATProduct.

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

(Facultatif)
Vous pouvez afficher le noeud des relations dans I'arbre des spécifications.

Pour ce faire, activez 'option d'affichage des relations :

@ Sélectionnez Outils ->Options dans la barre de menus.

La boite de dialogue Options s'affiche.

Développez la catégorie Infrastructure dans I'arbre des spécifications.
Sélectionnez I'élément Product Structure dans l'arbre des spécifications.
Cliquez sur I'onglet Product Structure.

Sélectionnez I'option Relations.

L S S 4

1

1 Le mécanisme V5 utilisé doit pouvoir étre simulé. Reportez-vous a la section Conception d'un mécanisme V5

EnoviayPid | Gestion du Cache Perzonnalization des Moeuds

— Référence du praduit

[ 5aisie clavier

— Reprézentation

[ Me pas activer les représentation par défaut & 'ouvertune

Arbre dez spécification

[ Deploiement automatique
o Contraintes
[ Paramétres

o Relations

b3

[ ' Cliquez sur l'icbne Simulation suivant des lois @ dans la barre d'outils DMU Kinematics.

La boite de dialogue Simulation cinématique s'affiche :

Simulation cinématique - Mechanizm.1

M écanizme : [

Pour zsimuler avec loiz mettre en relation au moing une commande avec le Parametre de Temps

Fermer i

Vous devez définir au moins une relation entre une commande et un parameétre de temps. Créons cette relation qui va représenter la loi tout au long de ce scénario.

2. Cliguez sur le bouton Fermer pour quitter la boite de dialogue.
Vous allez créer une loi a l'aide de I'objet command.1(joint.1,Angle) existant.

Product Structure
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a'a—.-'i‘-.FpIicatiDns
==t Ecanizmes
=% Mechanism.1

t=Ligizons

=Commandes
8 Command.1 [Jaint.1_Andle)
B Command.2 [Joint 2 B de)
E,' Command. 3 [Joint. 3.Angle)
E,' Command. 4 [Joint. 4 Angle)
ﬁ Carmmand.5 [laint 5.Angle]

#=Fine [ Part? 1]

3. DANS CATIA UNIQUEMENT

Cliguez sur l'icbne Formule fm dans la barre d'outils Connaissance. La boite de dialogue "Formules" s'affiche.
La case "Incrémental” ne doit pas étre cochée.

Formules: Mechanism_1 EE

[ Incrémental

Filtre appliqué sur Mechanizm. 1

IT:::ut j Importer... i

Double cliguer danz la lizte pour modifier un paramétre

Faramétre Formule
hecharzm. ime

techanizm. 'xhstu:mu:l'xu:ummand.'l Yhngle J60deq

techanizm. 1hligtcmdi Command. 24 angle Odeq
Mechanizm. 5 ztermd\Command. 3Angle Odeq
techanizm. 1higtcmdi Command. 44 angle Odeq
techanizm. 1 Miztcrmd \Command. B A ngle Odeg

Editer le nom ou la valeur du paramétre zélectionng
[Mecharism T\KINTime | [10s =

Créer paramétre de type ’ Resl j Avero I Simple Y aleur j Ajouter formule i
Supprimer paramétrej Supprimer farmle i

@ Ok j q'.-'l'-.ppliquerj - .-’-'-.nnulerj

Sélectionnez Mechanism.1 dans l'arbre des spécifications pour obtenir rapidement les parameétres spécifiques a votre document de mécanisme.

3. DANS ENOVIA DMU



Double-cliquez sur Command.1 dans l'arbre des spécifications.
Avec le bouton droit de la souris, cliquez sur le champ Valeur de la commande et sélectionnez I'option Editer formule dans le menu contextuel qui s'affiche. La boite de

dialogue "Formules" s'affiche.

Edition de commande : Command.1 [Angle] [EE3
Maorm de la commande | mm

Yaleur de la commande I 360deq

Editer Farmule. ..
@ 0k Editer...
.
Mesuret...

Editer commentaire. ..

4. La boite de dialogue Editeur de formules s'affiche.

Dans CATIA, double-cliquez sur le parametre Mechanism.1\listcmd\Command.1\Angle a afficher.
La boite de dialogue Editeur de formules s'affiche :

Editeur de formules : Mechanizm_1\liztcmdi\Command.1VAngle

[ Incrémental () Sélectionner Entité W Filtrer @l

IM echanizm. 1hligtcmd Command. 1 ngle =

|
Azzistant I

5. Cliquez sur le bouton Assistant et sélectionnez Temps dans la liste Membres de (paramétres).

W Annuler J




Editeur de formules : Mechanizm_1\liztcmdi\Command.1VAngle

[ Incrémental () Sélectionner Entite W Filtrer @l

|h-1 echanizm. 1hligtcmd Command. 1 ngle =

Dictionnaire Membres de Paramétres kembres de Durée
Tous a | | Mechanizm 1IN T ime

Opératewrs Paramétres renommés

Chaine Booléen

Table de paramétrage Longueur

Mezzages et macros Yolume

Attribut b azze

b ath Aire

M ezures - Chaine

Mrpites Constracteoars

Lr—' _’|—I If-‘mgle hd

@ 0K | W Annuler J
.

6. Cliguez sur Mechanism.1\KINTime dans la liste Membres de temps.
7. Entrez /1s*36deg aprés Mechanism.1\KINTime pour compléter la formule.

Puis, cliquez sur OK pour quitter la boite de dialogue Editeur de formules. Dans ENOVIA : 7

|h-'| echanizm. 14istermdYCommand. 1A ngle =
|h-1 echarizm. 14\KIMTime /15°36ded

8. La boite de dialogue Formules est mise a jour.
Cliquez sur OK pour terminer la création de la formule.



Formules: Mechanism_1 EE

[ Incrémental

Filtre appliqué sur Mechanizm. 1

IT:::ut j Importer... i

Double cliguer danz la lizte pour modifier un paramétre

Paramétre | Y aleur | Farmule | Active |
techanizm. 1IN Time 10z

Mechanizm. 1 Mistemd'\ Command. T4Angle 3E0deq = Mechanizm. TN Time A1

techanizm. 1hligtcmdi Command. 24 angle Odeq

techanizm. 1 Miztcrmd\Command. 3 ngle Odeg

techanizm. 1higtcmdi Command. 44 angle Odeq

techanizm. M iztcrmd \Command. B A ngle Odeg

Editer l2 nom ou la valeur du paramétre zélectionné
[MistemdtCommand. 1%4ngle I3EDE|EEI

Créer paramétre de type ’ Résl j Aver I Simple ' aleur j Ajouter formule i
Supprimer paramétrej Supprimer farmule i

W Ok j q'.-'l'-.ppliquerj - .-’-'-.nnulerj

8. Dans ENOVIA DMU

La boite de dialogue Edition de commande : Command.1 (Angle) est mise a jour :

Edition de commande : Command.1 [Angle] [EE3

Marm de la commande ; | Command. 1

Yaleur de la commande I e0deg fx:ll

W Annuler i
e

La relation est créée et identifiée dans I'arbre des spécifications sous :

@ ['élément Relations ;
@ ['élément Lois.




ala-.-'l'-.FpIicatiDns
==t Ecanizmes

=="2F Mechanizm.1

t=Ligizons

=Commandes
Command. T [Joint. 1 Angle)
Carnmand. 2 [laint. 2.Angle]
Command. 3 [Joint. 3.Anagle)
Command. 4 [Joint. 4 Angle)
Cammand.5 [laint.5.Angle]
d=Fine [ Part?. 1]
==Lpiz

ft Farmule. 1: Mechanism. 14listemd\Carmmand. 1 Wngle=techanizm. 1IN Time A1:36deg

#T ¥ ¥T ¥T #T

E—;E Relations
fta Formule.1: techanizm. 1higtemd Command. 1 angle=td echanizm. 14KIM Time /12%36deg
Le mécanisme peut étre simulé avec des lois.

9.
Cliguez sur l'icdbne Analyse des mécanismes @ dans la barre d'outils DMU Kinematics.

La boite de dialogue Affichage des lois apparait.



Affichage des lois

.

Command.5 : Temps = 8. 71802 2, Yalewr de Command. 5 = 0 deg, - fonction active -

Ouvrez le document USE_LAWS.CATProduct pour visualiser un autre exemple dans lequel différentes lois ont été définies.

Pour plus d'informations, reportez-vous au manuel Knowledge Advisor - Guide de I'utilisateur.

® ®
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Simulation a l'aide de lois

TS Dans cette tache, vous apprendrez a lancer une simulation cinématique en utilisant
N des lois déja définies pour le mécanisme.

Ouvrez le document Jack.CATProduct

[ Cliguez sur l'icobne Simulation a l'aide de lois ==* dans la barre d'outils DMU

Kinematics.

Mecanisme - IRt

Tempaﬂll 10 I 0,000 E

H|4|H|II H|I>|HH
Marmbre de paa:l@ l. Analyse. ..

[ ] sctiver les capteurs

Fermer

2. Définissez le nombre de pas souhaité, puis lancez la simulation a l'aide des
boutons Magnétoscope :

Début

@ Retour

@ Un pas en arriere
@ Pause

@ Un pas en avant
o

9

m

¢

Lecture
Fin

Le mécanisme cinématique se déplace en fonction des lois prédéfinies.

Vous pouvez, a tout moment, passer d'un mode de simulation a l'autre.

I Vous pouvez également entrer une valeur de temps afin de visualiser, a tout
moment, la position du mécanisme.

3. Cliquez sur Analyse pour détecter des interférences ou des distances lors de la
simulation (vous devez d'abord créer les objets interférence et distance).
La boite de dialogue Etudes d'analyse s'affiche.

4. Cliquez sur Ajouter pour afficher la boite de dialogue de sélection.
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Edition des Analyszes EHES

Ma | Hom

Yizualizer... ] Aouter... J Effacer ]

[nterférence ————— h‘%tance —_—
|ﬂnactif j |Lnan::tif j

Sélectionnez l'interférence si vous en avez défini une et affectez a la zone de liste
Interférence la valeur Actif.

Lancez la simulation.

Pour plus de détails, reportez-vous aux sections Détection des interférences et
Détection des distances.

Si vous cochez l'option Activer les capteurs, la boite de dialogue Capteurs s'affiche
automatiquement.

Cette nouvelle fonction vous permet de récupérer, au cours des opérations de
simulation (a l'aide de lois et avec des commandes), des informations détaillées sur
les :

valeurs de liaisons (avec ou sans commandes) ;
valeurs de mesure (reportez-vous a la sectionMesure des distances et des

angles entre les entités géométriques et les points) ;
@ limites de liaison si elles ont été précédemment définies.

L
L

Mécanismes V5

Remarque : l'option Vérification des limites est maintenant disponible uniquement
dans la boite de dialogue Capteurs accessible avec le bouton Activer les capteurs.
Définissez le mode requis (marche, arrét) a l'aide des boutons radio.

Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Utilisation des capteurs.

Mécanismes V4

Remarqgue : L'option Vérification des limites est toujours disponible via les
commandes de simulation cinématique (a I'aide de lois, avec des commandes).
Reportez-vous a la section Vérification des limites d'une liaison.
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Capteurs E

Sélection | Waleurs inztantanées I Hiztorigue |

Capteur Unité Chzervé |«

Mechanizm. D joirtliztCylindrical 2\8ngle Degré Mo
Mechanizm. 1jointliztiFevolute 3w ngle Degré [ u]
Mechanizm. 1)jointliztRevolute 41.800le Degré Yes
Mechanizm. D jointliztCylindrical 'Lencgth Milimétre Yes
Mechanizm. D joirtliztCylindrical S\&ngle Degré Yes
Mechanizm. 1jointlist\Prizmatic B\lendgth Millinétre  Yes
Mechanizm. D joirtliztCylindrical Plencth Millimétre Mo
Mechanizm. 1jointlistCylindrical . Vangle Degré Yes
Mechanizm. D joirtliztCylindrical 8'Lencth Millimétre Mo lI

| I ICER, PRRPRII, R, LS | IS ST PR PR PRI R L B - | P kel

Déselection Globale i Selection Globale i

—Dptions d'affichage

$ Tout O Limitée [ Ligries

—Werification des limites Type de rézultats

@ Désactiver(_) Activer(_) S‘tu:up‘ Graphiques .. i Fichier ... i

Close

T -

8. Cliquez sur Fermer pour confirmer 'opération.
Par défaut, la nouvelle position est conservée lorsque vous quittez les
commandes de simulation.

Avant de quitter la commande de simulation pour retourner a la position initiale :

vous devez cliquer sur :

@ _Replacer | (Simulation avec des commandes)

@ _— " (Simulation a l'aide de lois)

Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections Conservation d'une
simulation en position modifiée et Simulation aprés le déplacement des
composants contraints.

Notez que vous ne pouvez pas enregistrer des simulations avec la fonction

Simulation a l'aide de lois. Si vous devez enregistrer une ou plusieurs simulations
de ce genre, reportez-vous a la section Enregistrement des positions.

Tt
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~= 1.Cliquez sur I'icone Simulation avec des

]

Simulation avec des commandes

Dans cette tache, vous apprendrez a lancer une simulation cinématique en utilisant des
commandes.

Ouvrez le document Jack.CATProduct

Le document échantillon ne contient qu'un seul mécanisme. Si vous travaillez sur un produit
contenant plusieurs mécanismes, il est fortement conseillé de sélectionner le mécanisme désiré
avant de lancer la simulation avec les commandes.

Simulation cinématique - Mechanism.1

commandes Mécanizme IMechaniEm.1 j

La boite de dialogue Simulation Command.1 -100 I 100 [ 0,0000 E I
cinématique s'affiche :

[] Activer les capteurs

Remarque : Le statut de la boite de Replacer I Analyse... I Plug:== I

dialogue varie selon les parametres
(développés ou non).

La commande du mécanisme i

cinématique est indiquée dans la figure
ci-contre.

.Manipulez la barre de défilement de la commande.

La partie correspondante du mécanisme cinématique se déplace en conséquence.

Si vous cliquez sur le bouton .MI la boite de dialogue Simulation cinématique se
développe. L'option Immédiat est définie par défaut. Pour plus d'informations sur I'option A la
demande, reportez-vous a la section Simulation en mode A la demande.
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Simulation cinématique - Mechanism.1

Mecanisme . Ir-.l'lec:hanismj j

Command 1 -100 h Wﬂl 0,0000 E

[] Activer les capteurs

Replacer I Analyse... I

— Simulation

W Immédiat ) A la demande
RG]
Mombre de pas:lﬂ

Fetmer I

- Vous obtiendrez le méme résultat, que vous utilisiez le curseur, que vous entriez une valeur ou
gue vous manipuliez la géométrie directement.

3. Si vous définissez les limites d'une liaison, cliquez sur le bouton Activer les capteurs. Dans la
boite de dialogue Capteurs, activez I'option Vérification des limites et relancez votre simulation.

Notez que les informations sur les limites apparaitront dans le champ Commentaires de I'onglet
Historique.

1‘(;): F

Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Utilisation des capteurs

Remarque : Si vous travaillez avec un mécanisme V4, le bouton Vérification des limites d'une
liaison est disponible dans la boite de dialogue simulation cinématique. Reportez-vous aux
sections Vérification des limites d'une liaison d'un mécanisme V4 et Simulation avec des
commandes.

i Vous pouvez définir une Command.1 |

valeur de commande

directement dans la boite aleur mini -100
d'incrément. Waleur max 100

Vous pouvez également Waleur dincrément pour le spinner| 5

définir les valeurs minimale et 3 oK
maximale pour une

commande en cliquant sur le
bouton situé en regard de la
commande et en entrant des
valeurs dans le menu en
incrustation qui s'affiche.

4. Cliquez sur Fermer pour confirmer I'opération.



Par défaut, la nouvelle position est conservée lorsque vous quittez les commandes de
simulation (simulation avec des commandes et simulation a l'aide de lois).

Vous devez cliquer sur :

@ _feplecet | Contexte de simulation avec des commandes)
@ ! (Simulation a l'aide de lois)
Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections Conservation d'une simulation en
position modifiée et Simulation apres le déplacement des composants contraints
Vous ne pouvez pas enregistrer votre simulation avec la commande Simulation avec des

commandes. Pour enregistrer votre simulation, utilisez la commande Simulation. Pour ce faire,
reportez-vous a la section Enregistrement des positions.

::::&:l
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Simulation en mode A la demande

TS Dans cette tache, vous apprendrez a effectuer une simulation en mode A la
N 1 demande.

Ouvrez le document Jack.CATProduct

Le document échantillon ne contient qu'un seul mécanisme. Si vous travaillez sur

L

L un produit contenant plusieurs mécanismes, il est fortement conseillé de
sélectionner le mécanisme désiré avant de lancer la simulation avec les
commandes.

=y 1.

s Cliquez sur l'icbne Simulation avec des commandes
La boite de dialogue Simulation cinématique s'affiche.

Simulation cinématique - Mechanism.1

Meécanizme : IMechaniSm-1 j

Command.1 -100 h 1DD| 0,0000 E I

[ ] Activer les capteurs

Feplacer I Analyse... I ==hainz

— Simulation

@ Immeédist () A la demande
AR
Mombre de pas:lﬁ

L -

L'option Immédiat est définie par défaut.

el
w

Activez I'option A la demande.
4. Entrez une valeur precise pour la commande. Par exemple 20.

5. Indiguez le nombre de pas nécessaires, 20 par exemple.
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i

6.

Simulation cinématique - Mechanism.1

Command.1 100 I 100 m I

[] Activer les capteurs

Replacer I Lnalyse... ~:~:r-.-1|:|insl

— Simulation

) Immedist W A la demande
AR
Mombre de pas:lﬁ ,.I

Fermer I

Cliquez sur Lecture.

Les parties correspondantes du modele cinématique se déplacent en conséguence
a chaqgue étape.

Cliguez sur Fermer pour confirmer I'opération.
Avant de quitter la commande de simulation pour retourner a la position initiale,

vous devez cliquer sur _LIHE lacer

Par défaut, la nouvelle position est conservée lorsque vous quittez les
commandes de simulation (simulation avec des commandes et simulation a l'aide
de lois). Dans ce cas, cliquez sur le bouton Démarrer pour aller a la position
initiale.

Pour plus d'informations, reportez-vous aux sections Conservation d'une simulation
en position modifiée et Simulation apres le déplacement des
composants contraints

S'il existe des commandes, modifiez au moins une valeur de commande. Vous
pouvez modifier les valeurs d'une ou de plusieurs commandes pour chaque

"L..‘-
.--'4
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YConservation d'une simulation en position modifiée

Dans cette tache, vous apprendrez a conserver des simulations en position modifiée.

Ouvrez le document Jack.CATProduct

Le document échantillon ne contient qu'un seul mécanisme. Si vous travaillez sur un produit contenant plusieurs
meécanismes, il est fortement conseillé de sélectionner le mécanisme désiré avant de lancer la simulation avec les
commandes.

Cliquez sur l'icone Simulation suivant des lois
La boite de dialogue Simulation cinématique s'affiche.
Lancez la simulation et arrétez-la a 4.75.

Simulation cinématique - Mechanis...

MECANISME . |pachanizm 1 i

Temps 0 Jl 10 I 4 750 E

CIRICICTELCT]
Mambre de pas:lﬁ Analyae. .. I

[] Activer les capteurs
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Cliquez sur .ﬂl.

Remarque : La nouvelle position est conservée.

Cliguez sur l'icdne Simulation avec des commandes =

Comme vous avez modifié le parametre de temps (utilisé pour définir la valeur de la commande) au cours de la simulation a
I'aide de lois, la valeur de la commande (47.5000) a changé en respectant la loi.

1
==Lioiz

I— ;‘l.::ﬂ Formule 1: Mechanizm. 1 iztemdWCommand . 1Length=Mechanizm 1 HIMTime M =1 0mm



Simulation cinématique - Mechanism.1

hecanizme : IMechanlsm 1 J

Command.1 -100 || 1Dn|'m I

[] Activer les capteurs

REeplacer I Analyse. .. I ==hains

— Simulation

@ Immédist ) A la demande
AEICINCINLT
Maombre de paa:lm ,I

. Fermer I

Déplacez la barre de défilement jusqu'en bas.

Pour quitter la simulation avec des commandes, cliquez sur Fermer.

La position est conservée comme indiqué ci-dessous :




Cliquez sur l'icone Simulation suivant des lois &=

7. Le changement de la valeur de la commande correspond au dernier parametre de temps, a savoir 4.750.
La valeur de la commande est automatiquement recalculée en fonction de la loi et du parametre de temps.

Simulation cinématique - Mechanis... ﬂ |

MECANISME | |htechanizm 4 j
Temps 0 Jl 10 I 4 750 E

El|4 H|II|H|P|H|
Mombre depas[ ] _analyse.. |

[] Activer les capteurs

8. Relancez la simulation.
9. Cliguez sur Fermer.

::::5‘.]
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PDéplacement de composants contraints dans un
contexte d'une simulation avec commandes

Dans cette tache, vous apprendrez a déplacer des composants contraints dans le contexte d'une simulation avec
commandes.

Ouvrez le document Jack.CATProduct

Le document échantillon ne contient qu'un seul mécanisme. Si vous travaillez sur un produit contenant plusieurs
mécanismes, il est fortement conseillé de sélectionner le mécanisme désiré avant de lancer la simulation avec les
commandes.

Cliquez sur l'icone Simulation avec des commandes %
La boite de dialogue Simulation cinématique s'affiche.
Lancez votre simulation en déplagant la barre de défilement de la commande jusqu'a la valeur 30.0000.

Simulation cinématique - Mechanism.1

Mecanizme : Ir-.l'lechanismj j

Command. 1 -100 h 1DD| 30,0000 E

[] Activer les capteurs

Replacer I Analyze. . I Plug== I

Position initiale Position apres la simulation
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b

<S - <

Quittez la commande Simulation avec des commandes en cliquant sur le bouton Fermer.

Pour retourner a la position initiale, vous devez cliquer sur .EMI avant de quitter la commande de simulation.
Par défaut, la nouvelle position est conservée lorsque vous quittez les commandes de simulation (simulation avec des
commandes et simulation a l'aide de lois).

Maintenant, utilisez la boussole et la touche Maj pour déplacer CRIC_BRANCH_1.1. Pour plus d'informations,
reportez-vous a la section Déplacement des composants contraints a I'aide de la boussole.

Sélectionnez la poignée de manipulation de la boussole et faites-la glisser sur CRIC_BRANCH_1.1
Tout en maintenant la touche Maj enfoncée, sélectionnez a présent I'axe v/z de la boussole, puis faites glisser le composant
du haut vers le bas et déposez-le. Vous pouvez voir que les trois composants se déplacent.

Voici un exemple de ce que vous pouvez obtenir :

Maintenant, cliqguez a nouveau sur l'icone Simulation avec des commandes 2

Remarque : La derniere valeur de la commande était 30.000.



La valeur de la commande est automatiquement recalculée en fonction de la nouvelle position.
La valeur de la commande devient -47.8689 dans notre exemple.

Simulation cinématique - Mechanism.1

MECanisme : IMechanismj j

Command.1  -100 r_h— 1UU| -4?,8589@ I

[] Activer les capteurs

Feplacer I Analyse. .. I Fluz== I
Fermer
- emer |

7. Relancez la simulation.
8. Cliquez sur Fermer.

::::é‘j
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Vérification de simulations

DMU Kinematics Simulator fournit des méthodes simples permettant d'enregistrer et de
rejouer des simulations.

Enregistrement des positions
Vérification de simulations
Détection automatique des collisions

QO ®




Enregistrement des positions

~I~+ Dans cette tache, vous apprendrez a enregistrer les positions d'un mécanisme cinématique.

Insérez les fichiers KIN_EX17*.model a partir du dossier des échantillons.
=/ AU moins un mécanisme cinématique doit étre actif dans I'arbre des spécifications.

Sélection [_ (O] x|

i, Cliquez sur l'icobne Expérience

Yous pouvez sélectionner vos objets ds simulatic

La boite de dialogue de sélection s'affiche.

2.Sélectionnez LANDING GEAR et cliquez
sur OK.

LAMDIMG GEAR.

Les boites de dialogue Simulation
cinématique et Edition d'expérience
s'affichent. Un objet Simulation est créé
dans l'arbre des spécifications.

@ 0K W Annuler l

| L
l-—.-'-‘-.lpplln:atlclns
=—E=périence
== Expérence.]

E—[ ANDING GEAR

b

3. Cliquez sur le bouton Insérer et enregistrez la position de départ.
Insérer signifie que vous enregistrez et insérez des séquences dans le scénario.

Edition d'expérience EE Simulation cinématique - LANDING GEAR K E3
Nnm:mm Simulation 5 commandes | Sirmulation avec loiz |

I CENTRAL 360 I BOMEE = .~
M €| |p|»|M R — 360 [T, 0000

G In,nn =11 | OPENING  -350 I 370 10,0000

e

[ ] Animation du paint de wue LT*JIELIN.S.T el i 360 |0,0000 Im_’lll
Inzérer i b odifier i Supprimer i Recaler i HeElacer |
[ Inzertion automatique .

— Interférence —————— Distance
Inacti =]\ [firact [<|

Editer les analyzes i E diter lez objetz simulables i

@ 0K i d.-'l‘-.nnuleri

o

4.Déplacez le mécanisme (a l'aide des manipulateurs ou des barres de défilement, par exemple), puis
cliquez une nouvelle fois sur le bouton Insérer.

5. Enregistrez autant de positions que nécessaire.
6. Utilisez les boutons Magnétoscope pour rejouer les positions enregistrées.




Ce type d'enregistrement peut étre utilisé pour simuler plusieurs mécanismes en méme temps.

::.::L:d.‘
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Reexécution de simulations

Dans cette tache, vous apprendrez a créer une traction sur la geométrie d'une
piece.

Insérez les fichiers KIN_EX17*.model a partir du dossier des eéchantillons.
Reportez-vous a la section Enregistrement des positions.

Vous avez ensuite converti la simulation que vous avez créée, comme décrit dans
la tAche précédente. Pour plus d'informations, reportez-vous a la section
Conversion d'une expérience dans le manuel DMU Fitting Simulator - Guide de
l'utilisateur.

Activez l'objet Simulation dans l'arbre des spécifications.

. A : [\
Cliquez sur l'icone Rejouer %
La boite de dialogue Rejouer s'affiche.

Film HE|
Marm - f Fijm 1 |
I
ARG

Em = I:-:1 Jui

[ ] Animation du point de vue

4]

Editer les analyzes |

Intertérence Digtance —————
|Lnan::tif j |Lnan:tif j
Fermer i

.

Indiquez la vitesse désirée pour l'instance x 5.

Cliquez sur :
@ le bouton Lecture pour lancer une animation continue du mouvement
enregistreé ;

@ ou sur le bouton Avance pour lancer une simulation pas a pas du
mouvement enregistre.
Les mouvements sont rejoués les uns apres les autres dans l'ordre dans lequel ils
ont été enregistrés.

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

it
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Détection automatique des collisions

21w+ Dans cette tache, vous apprendrez a utiliser la fonction de détection de collision pendant une simulation
~7/ cinématique.
Ouvrez le document AUTO_CLASH_DETECTION.CATProduct.

- 1.
il Cliquez sur l'icéne Simulation avec des commandes *=# dans la barre d'outils DMU Kinematics.

La boite de dialogue Simulation cinématique s'affiche. Sélectionnez GARDENA comme mécanisme.

Simulation cinématique - GARDENA HE

Mecanisme ; IGARDENF’- j

1 345 | I 3s[1so000 (] L | 2
E7 e I 357 [ -3,0000 (2] ... |

3 35 I 375 [ 15,0000 [ .. |

ct 355, I 365 [5,0000 [ ...

[~ |
L] werifier las limites des liaisons

ReElacer I fnalyse. . I Plus == I

.

2.
Cliquez sur le bouton .P'“S—”I pour agrandir la boite de dialogue.
3. Activez le mode A la demande.

Simulation cinématique - GARDENA

MEcanisme : IGARDENA j
R I 37515000 ] L) 2
g I 357 [ 3,000 4] ... |

3 M5 I 375 [ 15,0000 (] . |

c+ 355 I 365 [ 50000 (2] ..

hd
[ wérifier les limites des liaisons

ReElacer I analyse. . I | c:c:MninsI

— Simulation

) Immédist @ & la demande
ARSI
Mombre de pas:|4|:| 'rI

. Fermer
.
4. @
Cliquez sur la fleche située dans l'icone Détection de collision dans la barre d'outils DMU Animation
Générique.

Désarrimez la barre d'outils si nécessaire.

B B
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5.
Affectez au champ Détection de collision la valeur Actif

6. Déplacez le curseur sur 116 pour la commande 3 (C3).

7.Lancez la simulation.
Les produits en collision sont mis en évidence dans la zone géométrique.

Affectez au champ Détection de collision la valeur Stop
8. Lancez la simulation. Cette fois, la simulation s'arréte a la premiére collision détectée.

7

Pour obtenir une analyse de la détection plus approfondie, vous devez définir une interférence.
Reportez-vous a la section Détection des interférences.

@
@ ©




-

Gestion de I'habillage des mécanismes

Dans cette tache, vous apprendrez a habiller des mécanismes.
Ouvrez le document MANAGING DRESSUP.CATProduct.
Au moins un mécanisme cinématique doit étre actif dans I'arbre des spécifications.
Si vous utilisez des données CATIA V4, il n'est plus nécessaire de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception puisque ce mode est activé automatiquement. DMU Kinematics
Simulator trouve automatiquement le produit contenant les objets cinématiques. Cette fonction est disponible
pour toutes les commandes cinématiques (simulation,etc).
. iy
Cliquez sur l'icbne Analyse des mécanismes .
La boite de dialogue Analyse des mécanismes s'affiche.
Analyse du mécanisme E |
— Caractéristigues générales
Mom du mécanisme LAMDIMNG SEAR j
Mécanizme simulakle Cigi
Mombre de liaizons Ll
Mombre de commandes : g
Degrés de iberté sans commande ; 5
Degrés de liberté avec commandez: | 0
Pigce fixe : CAT 1001 _1
() Lisizonz visibles @ Lisizons cachées Loiz... i
Lisizon I Cammande I Type I Pigce 1 Geometrie 1 | Piece 2 Geometrie 2 I Pigce 3 |~
1 Pivat EMS10 DRT35 FIXE
2 Prismatique  EMSE DRT33 EMS12
3 LAMDING  Pivot ERIS1 DRT27 FIXE
4 Pivat EME11 DRT37 FIXE
5 Pivat EMST DRT36 EnS11
6 Feotule EME3 PT 30 EMET
7 Pivat EMS1 DRT12 EMES
g Feotule EMES PT 27 EMES
g Pivat EMS4 DRT19 EMES
10 Pivat EhlSa DRT13 EnS2 -]
]
Information d'hakillage du mécanisme:
Pice 1 Pitce 2 | Pizce 3
-
2.

Cliquez sur l'icdne Simulation avec des commandes
La boite de dialogue Simulation cinématique s'affiche.
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%

Simulation cinématique - LAMDING GEAR

Mecanisme : || ANDING GEAR R

CENTRAL -360 — jp— 360[ 00000 [4] ..,
LEFT 380 — | —— 36000000 [5] ...
OPENING -350 | 370 [ 10,0000 [ .. |

NCLINAT -380 —___ jp— 360 [ 0.0000 q _‘;l
4| +

L] werifier les limites des lisisons

ReElacer I Analyse, . ] Flus == l

3. Manipulez la barre de défilement de la commande LEFT.
La partie correspondante du mécanisme cinématique, a savoir l'ouverture, se déplace en conséquence.

4.
Cliquez sur l'icone _Feplacer | puis sur le bouton _Femer |



.H'I

Simulation cinématique - LANDIMNG GEAR

MEcanisme : || ANDING GEAR. |

CENTRAL -360 |, 360 5,000 ke .

(S EE e a 360 50,4000 [ ... |

OPENING -350 — u™ 370 [ 10,0000 (5] .|

INCLINAT -360 o 360 [ 0,0000 q _‘;l
4| v

L] wérifier les lmites des liaisons

Replacer I Analyse, ., I Plus == I

Attachons la porte gauche au mécanisme du train d'atterrissage :

Cliquez sur l'icbne Habillage des mécanismes ﬁ dans la barre d'outils DMU Simulation.
La boite de dialogue Habillage des mécanismes s'affiche.

Sélectionnez LEFT DOOR comme liaison.

Notez que vous pouvez sélectionner la liaison directement dans la zone géométrique ou dans l'arbre des
spécifications via l'option de sélection graphique. Toutefois, une seule sélection est possible a la fois.

Fidce: @ Sélection graphique: ILEFT LOOR [

Notez que vous pouvez sélectionner ou désélectionner directement des attachements dans l'arbre des
spécifications ou dans la zone géométrique.

Vous pouvez maintenant sélectionner les produits disponibles ou tous les produits. L'option Produits
disponibles est activée par défaut.

@ Produits disponibles : Cette option permet de visualiser les produits qui ne sont référencés par aucun
attachement dans le mécanisme.

@ Tous les produits : Cette option permet de visualiser les produits non attachés a la liaison courante
(dans le cas présent, LEFT DOOR).

7. L'option Produits disponibles est activée par défaut.

Les deux produits dans la colonne gauche n'ont pas encore été attachés.



Habillage du mécanizme EHE3

b Ecanisme: |LANDING GEAR E

Fiece: [ Sélection graphique LEFT DODA j'

@ Froduitz dizponibles ) Tous les produits

Froduitz dizponibles | Produitz attachés & la pigce |
FIM_Ex17_00_F1_ACTIVE
FIM_Ex17_09 LEFT_DOOR.1

@ 0K I Iii.-'—‘-.r'w'lulerI

-
8. Sivous définissez l'option Tous les produits, voici ce que vous obtenez.

Maintenant, sélectionnez KIN_EX17_09_DOOR dans la liste des produits disponibles pour attacher ce dernier

a la liaison.

Habillage du mécanizme EE
Mecanisme: LANDING GE4R =]
Pigce: [ célection graphigue |LEFT DOOR j
() Produits dizponibles @ Tous les produits

Produits dizponibles | :l Produitz attachés a la pigce |
FIM_Ex17_07_ENST KIM_Ex17_09 LEFT_DOCOR
KIM_Ex17_083 ENSE1

FIM_Ex17_10_ENST101 %

FIN_E=17_11_EMS11.1
FIN_Ex17_12_EMS121
FIN_Ex17_13_O0PEMING.T
FIN_E=17_14_EMS14.1

FIN_Ex17_15 EM5151
FIN_Ex17_16_EMS16.1

Froduct -

@ 0K I li.-'-‘-.nnulerl

Le produit sélectionné est mis en évidence dans l'arbre des spécifications et dans la zone géométrique,
comme le montre la figure ci-aprés.

9. Cliquez sur OK pour confirmer l'opération.

i

S




=T KIN_EX17_16_ENS 16 (KIN_EX17_16_ENS16.1]
T KIN_EX17_00_FIXE [KIN_Ex17_00_FIXE 1)
+-F8 KIN_Ex17_01_ENST [KIN_EX17_01_ENS1.1)
T KIN_EX17_02 ENS2 [KIN_EX17_02 ENS21]
+-T KIN_EX17_03 ENS2 (KIN_EX17_03_ENS531)
T KIN_EX17_04_ENS4 [KIN_EX17_04_ENS4.1)
F KIN_EX17_05_ENSE [KIN_EX17_05_EMS5.1]
+-# KIN_Ex17_06_CEMTRAL_DOOR (KIN_EX17_06_CENTRAL_DOOR.1]
T KIN_EX17 07 ENST [KIN_EX17 07 ENSTA]
+-F KIN_Ex17 08 ENSE[KIN_EX17 08 ENSE1)
9 KIN_EX17_09_LEFT_DOOR [KIN_EX17_09_LEFT_DOOR 1]
+=F8 KIN_EX17_10_ENST0 [KIN_EX17_10_ENS101) l%
B KIN_EX17_T1_ENS 1T (KIN_EX17_11_ENS11.1]

Simulons le mécanisme avec le nouvel habillage.
10.

Cliquez & nouveau sur l'icéne Simulation avec des commandes =%

11. pans la boite de dialogue Simulation cinématique, manipulez le curseur de défilement de la commande LEFT.
La partie correspondante du mécanisme cinématique se déplace en conséquence.

[#]CATIA V5.2 - [Productl] =]
Démarrer SmarTeam  Fichier  Edition Affichage  Inzertion Qutl: Analpze Fenélre 7 _|E'|i|

&

L

#e' ee

5

b,
L

WERE e fe B2 J%@@» @;}¢4CATIA'P2
|

La fonction Simulation avec des commandes permet uniguement d'effectuer une simulation. Pour enregistrer
les positions, utilisez la fonction Simulation.
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Taches avanceées

DMU Kinematics Simulator fournit des méthodes simples permettant de détecter et
d'analyser des collisions et des distances entre produits. Il permet aussi de générer un
volume balayé.

La version 5 du produit DMU Space Analysis doit étre installée pour que ces
fonctionnalités puissent étre utilisées.

Création de liaisons pivots avec décalage (mode Avanceé)
Création de liaisons pivots avec l'option Centré
Utilisation de la commande Trace
Conversion de contraintes en liaisons (mode Avancé)
Visualisation et simulation de mécanismes dans des sous-produits
Analyse dans le contexte de la simulation
Analyse d'un mécanisme
Définition d'un volume balayé




Création de liaisons pivots avec décalage
(mode Avance)

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons pivots décalées ou centrées.

Ouvrez le document Create Revolute.CATProduct.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n‘avez plus besoin de sélectionner
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est automatique (un oeil
apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans l'arbre des spécifications). Il vous suffit de cliquer.

Cliquez sur l'icbne Liaison pivot .@ dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou sélectionnez Insérer -> Nouvelle liaison
-> Pivot dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison pivot s'affiche :

2. Cliquez sur Nouveau mécanisme.

Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.

Création de liaizon : Pivolt

Mecanisme : IMécanisme.l j| Mouveau mécanisme |

Mo de la liaison | Piwaok, 1

Sélection courante ;

Ligne 1 : Ligne 2 :
Flan 1 : Plan 2 : @ Distance nulle 2 Distance = [ Omm
Flan 3 : [- Plan 4 : [- i) Centré

[] commandée en angle

@ K

%3 SEESNEEND
3 Wheel fwheel 1)
# Hinge [Hinge.1)

rﬁ] Contraintes

I—.&Fplicatiuns

&= Ecanizmes
== Mecharism.1
3. Sélectionnez les axes dans la zone géométrique :
@ Axe 1l =axe de lacharniére
@ Axe 2 =axedelaroue
4. Sélectionnez les plans dans la zone géométrique :
@ Plan 1 = plan intérieur gauche de la charniére
@ Plan 2 = surface gauche de I'axe de la roue
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5. Activez I'option Décalage.
Sélectionnez la valeur de décalage. Pour cela, il existe trois méthodes :
@ entrer la valeur requise dans le champ du décalage ;
@ utiliser la barre de défilement ;
@ cliguer avec le bouton droit sur ce champ et sélectionner I'élément de mesure dans le menu contextuel affiché.

Dans notre exemple, conservez la valeur par défaut.

Si vous cliquez avec le bouton droit sur le champ de la valeur du décalage, un menu contextuel vous permet de choisir entre
deux éléments : mesurer ou changer le pas.

Sélectionnez I'option mesure :

Changer le pas L4

La boite de dialogue Mesure relative et la barre d'outils Outils de mesure s'affichent.
Mesure Entre |

— Définition
Type mesure : z
Maode référence :| Toute géométrie j

Maode cible : Touke géométrie j
—Résultats

Sélection 1:
Sélection z:

Distance minimale: I
angle: I

Composants: Xl ‘."l Zl
Paint de référence: %] i il
Paint cible: ) i z|

[] Garder la mesure Personnaliser. .. i
Fermet i

Définissez le type et le mode de mesure, puis sélectionnez deux entités. Gardez cette mesure comme valeur de décalage.
Un message d'avertissement permet de copier la mesure définie.

La commande de mesure g'est terminée E

@ Youlez-vous copier le rézultat de cette meszure danz le paramétre?

Vous pouvez également modifier le pas a l'aide de la commande Changer le pas ->Nouveau pas.

Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Spécification d'une valeur de paramétre comme mesure dans le manuel
Knowledge Advisor - Guide de I'utilisateur et a la section Mesure des distances minimales et des angles entre les entités
géomeétriques et les points dans le manuel Space Analysis - Guide de l'utilisateur.

6. Sj nécessaire, utilisez la commande Commandée en angle.
7. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison pivot.

Création de haison : Pivolt

Mécanisme : IMécanisme.l "I Mouvesu mécanisme |

Mom de la liaison | Pivak, 1

Sélection courante :

Ligne 1 : |axe Ligne 2 : |axe
Flan 1 : |Face Plan 2 : |Face O Distance nulle @ Distance = [ 70,208mm |2
Plan 3 : [- Plan 4 : |- i) Centré

4 iCommandée en angle ;

] [k ! d F'.nnuleri
E

o
L'arbre des spécifications est mis a jour.




1;"‘Jnllhlpp-Iikt:atit;)ns
T~Mécanismes
"? Mécanisme.1
¥~ Liaisons
"@ Pivot.1 {(Wheel.1 Hinge.1)
ﬁ Coincidence.1 (Wheel.1 Hinge.1)
39 Décalage.? (Wheel.1 Hinge.1)

T~ Commandes

a% Commande.1 (Pivot.1,Angle)

— Lois

Ouvrez le document Create Revolute Offset. CATProduct pour vérifier le résultat.

® ®
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Création de liaisons pivots
(option Centre)

Dans cette tache, vous apprendrez a créer des liaisons pivots décalées ou centrées.

Ouvrez le document Create Revolute.CATProduct.

Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n‘avez plus besoin d'utiliser
Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le passage en mode conception est automatique (un oeil
apparait lorsque vous pointez sur le produit dans la géométrie ou dans l'arbre des spécifications). Il vous suffit de cliquer.
- o
Cliquez sur l'icone Liaison pivot %= dans la barre d'outils Liaisons cinématiques ou sélectionnez Insérer -> Nouvelle liaison
->Pivot dans la barre de menus.

La boite de dialogue de création de liaison pivot s'affiche :
2. Cliquez sur Nouveau mécanisme.
Le mécanisme est identifié dans I'arbre des spécifications.

Création de liaizon : Pivot

Macanisme : IMécanisme.l j| Mouvesd mecanisme I

Mo de la liaison | Piseat, 1

Sélection courante ;

Ligne 1 : Ligne 2 :
Flan 1 : Plan 2 ; @ Distance nulle ) Distance = | Omm
Plan 3 : |_ Flan 4 : |_ W Gl

(] Commandée en angle

@ Ok

LA et vl
&3 wheel [wheel 1]
#3 Hinge (Hinge.1)

f—H] Caontraintes

i—.ﬁ.FpIicatinns

==técanismes
== Mechanism1
3. Activez I'option Centré.
4. Sélectionnez les axes dans la zone géométrique :

@ Axe 1= axe de la charniere
@ Axe 2 =axe de laroue

5. Sélectionnez les plans dans la zone géométrique :

Plan 1 = plan intérieur gauche de la charniére
Plan 2 = plan gauche de I'axe de la roue

Plan 3 = plan intérieur droit de la charniére
Plan 4 = plan extérieur de la roue

L O O
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6. Si nécessaire, utilisez la commande Commandée en angle.
7. Cliquez sur OK pour terminer la création de la liaison pivot.

Création de haizon : Pivol

Mecanisme : IMécanisme.l j Mouveau mécanisme |

Mo de la liaison | Piseat, 1

Sélection courante :

Ligne 1 |[axe Ligne 2 : | axe
Flan 1 : [Face Plan 2 : |Face i) Distance nulle 2! Distance = | Zmm
Plan 3 : |Face Flan 4 : |Face @ Centrd

d Commandée en angle

1 & annuler I
.

L'arbre des spécifications est mis a jour.
;‘Alpplications
=—Mécanismes
"? Mécanisme.1

¥ Liaisons
"@ Pivot.1 (Wheel.1 Hinge.1)

ﬁ Coincidence.1 (Wheel.1 Hinge.1)

&9 Décalage.? (Wheel.1,Hinge.1)

T~ Commandes

s% Commande.1 (Pivot.1,Angle)

— Lois

8. o .
Ouvrez le document Create Revolute Centered.CATProduct pour vérifier le résultat.
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X

1.

Utilisation de la commande Trace

Licences Part Design et Generative Shape Design :
Vous pouvez utiliser cette fonction uniguement si vous possédez une licence Part
Design ou/et Generative Shape Design.

Dans cette tache, vous apprendrez a utiliser la trace d'un point a des fins de conception.
Ceci est tres utile en conception, car vous pouvez utiliser cette trace pour concevoir des
cames.

Ouvrez le document Create _Trace.CATProduct.
Une simulation est enregistrée et convertie en objet Rejouer.
Passage automatique en mode conception :

Si vous travaillez avec le systeme de cache en mode visualisation, vous n‘avez plus
besoin d'utiliser Editer->Représentations->Mode conception au préalable car le
passage en mode conception est automatique (un oeil apparait lorsque vous pointez
sur le produit dans la géométrie ou dans I'arbre des spécifications). Il vous suffit de
cliquer.

Pour plus d'informations, reportez-vous a la section relative a l'affichage du contenu du
cache dans le manuel DMU Navigator - Guide de l'utilisateur.

Cliquez sur l'icone Trace % dans la barre d'outils DMU Animation générique.
La boite de dialogue Trace s'affiche :

Trace E E3
Filrn - I Replay.1 j
Foint & tracer : [Paz de sélection]

Froduit de référence ;[ Create_Trace

Destination de la trace

@ Nouvells pigce O Produit de référence

2. Sélectionnez un point a tracer dans la zone géomeétrique ou dans l'arbre des

spécifications.
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@ Create_Trace]

&3 Fing (Ring.1)

@ Cog-wheel [Cog-wheel. 1)
i—@ Bearing [Bearing.1)
48 siae (Slde.1]
=3 Slide
—:=7 Plan wp
— =7 Plan yz
—:=7 Plan zx

n—iﬁ} Corps principal
i—%l; Corpz zurfacique. 1

= = Paint1
&= " Pant.2
3. Cliquez sur OK pour terminer la création de la trace.
Trace 7] <]
Film - I Replay.1 j
Foint & tracer :

Produit de réference ;| Create_Trace

’7 Deztination de la trace

@ Mouvelle pigce O Produit de référence

@ 0K o Annuler i
. by

Si le produit de référence n'est pas une piéce, la destination de la trace est un

document Nouvelle piece, dans la mesure ou il est impossible d'écrire uniquement dans
un document Part.

La trace est créée dans une nouvelle piéce et se présente ainsi :



ﬁﬁ Fartt
& [lan xy

& Flanyz

& Plan zx

-ﬁﬁ Corps F] FIFC [:ZI =
-—%ﬁ Cor

Foint. 1

Faoint 2
Faoint 3
Foint.4

Faoint b

& N Point 6

4. Copiez la trace générée dans votre document initial. Pour cela, utilisez la fonction

copier-coller.

a3 par=

Centrer le graphe

Centrer sur

L Farents/Enfants...

B R

Centrer le graphe

E] Finc

T' Cog Centrer sur
i '

#-8 Casi

Chrl+

Chrl+C

Chrl+#
Chl+C

j Mouvelle fenétre
Mozaique haorizontale

tozaique verticale

5. Latrace estidentifiée a la fois dans l'arbre des spécifications et dans la zone

géométrique.




_reate_Trace

Ring (Ring.1)
Cogrwheel (Cog-wheel.1)
Bearng (Bearing.1)
#-# Slide (Slide.1)
#-# Case (Case.l)

+- % Partb (Parb),..

6. A présent, exécutez pas a pas l'objet Rejouer. Pour ce faire, sélectionnez Rejouer dans
I'arbre des spécifications, puis double-cliquez sur replayl.

Cliguez a nouveau sur l'icbne Trace %

8. Dans l'arbre des spécifications, développez le noeud | _ _
Slide et sélectionnez point 2 comme point a tracer. 7 Ce2 =lde (Slide.T]

=31 Slide
—=" Flan xy
—:=" Flanwz

—. = Flan zx

-—‘é} Corps principal
ST :
== CoOrps sufacique.

= PFoint1

t— = PaintZ
10. Sélectionnez Cog-Wheel.1 comme [ .
référence. ’ produtt de Ei G ERIEEE

- Ring [Ring.1]
Cogwheel [Cog-wheel 1]
Bearing [Bearing. 1] l%

- clide [Slide.1)
Caze [Caze. 1]

*-E Parth [Parts.1]

11. Sélectionnez la destination de la trace (Produit de référence), puis cliquez sur OK.

La trace s'affiche dans la zone géométrique, au niveau de la piéce sélectionnée
(Cog-Wheel.1).




I'arbre des spécifications, puis double-cliquez sur replayl.

&
OO0,



Conversion de contraintes en liaisons
(mode Avanceé)

ITS Dans cette tache, vous apprendrez a convertir des contraintes en liaisons en mode
“i2/  avancé.

Ouvrez le document jigsaw_with _constraints.CATProduct.
- Les contraintes sont visibles dans la zone géométrique et dans l'arbre des

spécifications.

II-—Et[ Contraintes

— & Coincidence. 16 [Cog-wheel1.Caze1]
— & Caincidence.17 [Caze.1.Cog-wheel1]
— & Coincidence.18 (Ring.1.Cog-wheel.1)
—all7 Fix. 20 [Case. 1]

— & Coincidence. 21 [Caze.1 . Bearing.1)
— & Coincidence.22 [Caze.1 . Bearing.1)
—:‘i Offzet. 23 [Bearing.1,Caze.1)

— & Coincidence.24 [Slide.1 Bearnng.1)
L& Coincidence. 25 [Slide.1 Bearnng.1)

— & Coincidence.26 [Ring.1.50hde.1)
& Coincidence.27 [Cog-wheel.1 Ring.1)

' Cliguez sur l'icbne Conversion de contraintes d'assemblage % dans la barre d'outils
DMU Kinematics.
La boite de dialogue Conversion de contraintes d'assemblage s'affiche :

Converzion de contraintez d'azsemblage Kl E3

Mecanisme : [ Nouveau mécanisme |
[Création automatigue ' Plus = I

Couples irézaolus i

@ 0K w8 Annuler

i

2. Cliquez sur le bouton Nouveau mécanisme.

3.
Cliquez sur le bouton Plus>> |
La boite de dialogue Conversion de contraintes d'assemblage s'agrandit :
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Converzion de contraintez d assemblage EE3

Mecanisme : | pecanisme, 1 ""'I Mouveau mecanisme I

Créakion automatique I

Couples irrésalus ; 515
Produit 1 & |Eearing. 1 Couple 15
Produit 2 @ a2z 1
Liske des contrainkes Type résultant Liske des liaisons
Mom | Twpe | Twpe éléments Elémel Mom | Type | Conkraintes | Comn
Of... D.. Plan [Plan  Face  créerlalizison |
Coi... C... Droite {Droi.. Axe  Commander la liaison :
Coi... C... Plan JPlan Face I j
supptimer |a liaison I
1] | i ‘| | H
Conkraintes de Fixe : Supprimer e fixe. | Piece Fixe actuelle
IFi:-:.EIII [ Case, 1) j Créer le fixe I
| @ OK I o Annuler
i
Etudions plus attentivement cette boite de dialogue :
Couples imesolus : 5/5 - définit I'état des couples de produits.
Pradutt 1: | Cog-whesl 1 Couple d /5
Pradut 2 : [Fing. 1

montre le couple comprenant deux produits (Bearing.1 et Case.1). Vous traitez le
premier couple (1/5).

La liste des contraintes affiche :

@ le nom et le type des contraintes ;
@ le type des élements et des informations détaillées sur le premier et le second

élément.

Les listes de contraintes de fixe et de liaisons affichent le méme type d'informations.
Lancez la conversion de contraintes d'assemblage a l'aide des boutons VCR :

@ ﬂ : permet d'avancer d'un pas.

@ ! . permet de passer au couple irrésolu suivant.

@ ﬂ . permet de passer au dernier couple.
4. Cliquez sur Créer le fixe pour créer la piece fixe.

La piéce fixe est visible dans le champ Piece fixe actuelle.



Conkrainkes de fixe : Supprimer le fixe | Piece Fixe actuelle :

I j iZreer e fixe lCase. 1

La piece fixe est identifiée dans I'arbre des spécifications et mise en évidence dans la
zone geéomeétrique.

|
"Af)plicatinns

"h’}écanismes

"? Mechanism.1
¥ Liaisons
— Commandes
¥ Fixe ( Case.l1 )

?JE Fix.20 (Case.1)

— Lois
Vous étes maintenant prét a convertir des contraintes d'assemblage en liaisons pour le
premier couple de produits, a savoir Bearing.1 et Case.1.

Liske des contrainkes Type résulkant Liste des liaisons
ne dléments | Eléme |Rigide Mo Type | Conktraintes
Flan JPlan Fare Zréer la liaison I
Draite I-"E"":'i--- el Cormmander |a liaison :
Plan [Plan Face I ALCLNE j

Supptimer & liaison I

1 | ] 1 | i

5. Maintenez la touche Ctrl enfoncée et cliquez sur Offset.23, Coincidence.21 et
Coincidence.22 pour les sélectionner dans la liste des contraintes. Le bouton Créer la
liaison n'est plus grisé.

Cliquez sur Créer la lisison__| (le type résultant est spécifié dans le champ Type
résultant).

La liste des liaisons est mise a jour. Si vous n'étes pas satisfait, cliquez sur le bouton
Supprimer la liaison.

La liaison rigide est identifiée dans I'arbre des spécifications et mise en évidence dans
la zone géométrique.




i"‘l*-*}‘é‘t:anism‘es
“? Mechanism.1

T Liaisons

e
-

Rigid.1 (Bearing.1,Case.1)
— &% Offset.23 (Bearing.1,Case.1)
_ﬁ Coincidence.?1 (Case.1 Bearing.1)

_ﬁ Coincidence.22? (Case.1 Bearing.1)
— Commandes
¥ Fixe ( Case.l )

?JE Fix.20 {Case.1)

— Lois
6. Procédez de la méme fagon pour convertir les autres contraintes d'assemblage en
liaisons. Cliquez sur le bouton "Couple suivant non résolu".

Vous avez converti les contraintes, mais vous avez oublié de créer une commande.
Vous devez affecter cette commande a Revolute.4.

Cliquez sur le bouton "Un pas en arriere".
7. 1l suffit de double-cliquer sur Revolute.4 dans la liste des liaisons, puis de cocher |'option
Commandée en angle dans la boite de dialogue Edition de liaison qui s'affiche.

Liste des contraintes Type résulbant Liske des liaisons

ne | Conkbraintes
Pivok  Coincide. ..

Mom | Twpe | Tvpe éléments Elémel

Creer |a liaisan I P

E dition de liaizon : Pivot 4 [Pivot]

Mo de la liaison | Pireak. 2

izéometrie de la liaison
Ligne 1 : |axe Ligne 2 : |axe
Plan1: |Fare Plan 2 : |Face

4 Commandée en angle

Limites de la liaison
|7 Limite inférieure 360deg E Limite supérieure -360deg E

= @K w Annuler I




8. Cliquez sur OK dans la boite de dialogue Edition de liaison, puis cliquez a nouveau sur
OK. Le message d'information suivant s'affiche :

Information Ed |

@ Le mécanisme peut Stre simuls.

Cliquez sur OK pour confirmer 'opération.
Le mécanisme peut maintenant étre simulé.

|
=r‘Jnll'ulf:)[::-Ii‘t:ati-::-ns

T—Mecanismes

I
i‘? Mechanism.1

¥~ Liaisons

+-

Rigid.1 (Bearing.1,Case.1)
*"@ Prismatic.2 (Slide.1 Bearing.1)
*"Qﬁ Revolute.3 (Case.1,Cog-wheel.1)
*"Q_ﬁ] Revolute.4 {Cog-wheel.1 Ring.1)
#—52 Planar.5 (Ring.1 Slide.1)

¥ Commandes
E Command.1l (Revolute.3,Angle)
T Fixe { Case.l1 )

cﬁE Fix.20 {Case.1)

— Lois

Cliguez sur l'icbne Simulation avec des commandes @ de la barre d'outils DMU
Kinematics.

Reportez-vous a la section Simulation avec des commandes.

Notez que lorsque vous avez plusieurs contraintes de fixe dans l'assemblage, vous
pouvez créer une liaison rigide entre elles. Dans ce cas, le message d'avertissement
suivant s'affiche :



Question |

[l v a pluzsieurs contraintes Fise dans 'azzemblage.
Youlez-wous créer des laizons ngides entre les piéces fives ¢




f‘l\
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Visualisation et simulation de mécanismes dans des sous-produits

Dans cette tache, vous apprendrez a visualiser et a simuler un mécanisme dans des sous-produits via la fonction d'import des mécanismes.

Ouvrez le document SUB PRODUCT MECHANISM.CATProduct.

1. Vérifiez que le mode conception est activé si vous utilisez le systéme de cache (reportez-vous a la section relative a I'affichage du contenu du cache dans le manuel DMU Navigator - Guide de

I'utilisateur).
Si ce n'est pas le cas, sélectionnez Editer ->Représentations->Mode conception dans la barre de menus.

Sélectionnez la commande Fichier ->Nouveau ou cliquez sur l'icbne Nouveau D de la barre d'outils standard.

Dans la boite de dialogue Nouveau, double-cliquez sur Produit.

Houveau H

Liste des byvpes &
Analysis
CatalogDocument
Dirawing
FeatureDictionary
Funckional3yskem
Part
Process

Sélection :

| Product

@ 0K l IH.C'u'unulerl
.

Un document vide s'affiche.

3. Réorganisez les fenétres du document a l'aide de la commande Fenétre ->Mosaique verticale.


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/KinEnglish/kinug.doc/src/samples/SUB_PRODUCT_MECHANISM.CATProduct

[%]Produit16 H[= B3 ||[+]5UB_PRODUCT_MECHANISH.CATProduct _[O

@ 5UB_PRODUCT MECHANISM
Applications ﬁﬂ} Ring (Ring.1)

%8 Cog-wheel (Cog-wheel.1)

%4 Bearing (Bearing.1)
%4 Slide (Slide.1)

:' @ Case (Case.1)

T‘ﬁl Contraintes

"Alpplications
=~Mécanismes

*‘? Mechanism.1




4. Utilisez la fonction Copier/Coller pour créer un nouveau produit :

@ Avec le bouton droit de la souris, cliquez sur SUB_PRODUCT_MECHANISM dans la fenétre droite. Sélectionnez Copier dans le menu contextuel qui s'affiche.
@ Dans la fenétre gauche, cliquez sur Product2 avec le bouton droit de la souris et sélectionnez Coller dans le menu contextuel.
5. Répétez I'étape 4.
Vous obtenez ce qui suit :

[§]Produie RE K

L oduit2 £ JFUB_PRODUCT MECHANISM

T‘@ SUB_PRODUCT_MECHANIS b Ring (Ring.1)
SUB_PRODUCT_MECHAI\'§

£

M (SUB_PROL

8 Cog-wheel (Cog-wheel.1)

Applications Bearing (Bearing.1)

% Slide (Slide.1)

"Alpplications

S~Meécanismes
*‘? Mechanism.1

6. Dans la fenétre gauche, utilisez la poignée de manipulation de la boussole 3D comme indiqué ci-dessous afin d'obtenir deux produits différents dans la zone géométrique :
Pour plus d'informations, reportez-vous a la section Déplacement d'objets a l'aide de la boussole 3D dans le manuel Infrastructure - Guide de I'utilisateur.

Faites glisser la boussole et déposez-la sur l'objet :


file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/BasEnglish/basug.doc/src/basugbt0800.htm

€8l SUB_PRODUCT MECHANISM (SUB_PROE SUB_PRODUCT_MECHANISM (SUB_PF
SUB_PRODUCT _MECHA SUB_PROD SUB_PRODUCT_MECHANISM (SUB_PF

Applications

Applications

La boussole est alignée avec l'objet sélectionné. Elle change de couleur. Déplacez-la afin de séparer les deux produits comme ci-dessous :

SUB_PRODUCT_MECHANISM (SUB_PR(
SUB_PRODUCT_MECHANISM (SUB_PR(

Applications




Vous obtenez ce qui suit :

Il est impossible de visualiser les sous-mécanismes. L'élément Applications ne peut pas étre développé.

[%]Produit16 [_ O]
@

r@ SUB_PRODUCT_MECHANMISM (SUB_PR

Applications

@ LUB_PRODUCT _MECHANISM

%2 Ring (Ring.1)

% Cog-wheel (Cog-wheel.1)

Le
+
+

Bearing (Bearing.1)

%4 slide (Slide.1)

4 Case (Case.1)

ﬁ:[ Contraintes
'_Alpplications
=—Meécanismes

L Mechanism.1

7.

Cliquez sur I'icobne Import des sous-mécanismes
L'importation s'exécute automatiquement.

8. Cliguez sur OK dans la zone du message d'avertissement qui s'affiche.

Résultat de I'import de sous-mécanismes

@ 2 sous-mecanismes onk eke importés avec succés.

Les sous-mécanismes sont importés et identifiés dans l'arbre des spécifications :



Eal

T‘@ SUB_PRODUCT_MECHAMNISM (SUB_PRODUCT_MECHANISM.1)
T_@ SUB_PRODUCT_MECHANISM (SUB_PRODUCT _MECHANISM.2)
Ir_,»fl‘lppIicr:ltit;)ns

=—Mécanismes

“? SUB_PRODUCT_MECHANISM.1/Mechanism.1 (Sous-mécanisme)

T‘Liaisons

Commandes

Fixe { Case.l )

Lois

"‘? SUB_PRODUCT_MECHANISM.2/Mechanism.1 (Sous-mécanisme)
T‘Liaisons
Commandes
Fixe { Case.l )

Lois
9. Sélectionnez SUB_PRODUCT_MECHANISM (SUB_PRODUCT_MECHANISM.1).

Cliquez sur l'icdne Simulation avec des commandes #2# de la barre d'outils DMU Kinematics.

Reportez-vous a la section Simulation avec des commandes.
Vous pouvez simuler le sous-mécanisme.

Simulation cinématique - SUB_PRODUCT_MECHAM . B E3

MEcanisme : [=) |p_PRODUCT_MECHAMISM. 1{Mechanism.l 7|

|Cc.mmand.1.1 360 — |p—— 360 0,000 _j

[ wérifier les limites des lisisons

CHeplacer Analyse... | Plusz |

Fermer i

Notez que vous pouvez uniquement modifier la commande du sous-mécanisme. Par exemple, si vous double-cliquez sur Prismatic.2.1, un message d'information s'affiche automatiquement.



1
TMécanismes

T S PRODLCT MECHANISY. 1M P 1

T Ligisons o o
Yous ne pouvez pas editer une liaison

Rigid. 1.1 (Bearing. 1,Caze. 1) @ appartenant & un soUs-MEcanisme

v Revolute. 3.1 {Case. 1,Cog-wh

T

v Revolute.d. 1 {iCog-wheel, 1,RiNg. 1)

A présent, modifions SUB_PRODUCT_MECHANISM.CATProduct et utilisons la fonction d'import de sous-mécanismes pour

@ supprimer la commande existante (Command.1, (Revolute.3 ;
@ affecter une commande de longueur a Prismatic.2.

10. Dans la fenétre droite (SUB_PRODUCT_MECHANISM.CATProduct), développez I'élément Command et supprimez la commande existante (Command.1 (Revolute.3, Angle).
I

Commandes Centrer le graphe

Lg Commande.1 (Pris  ~*
% Couper Chel+,
tlee (Case.l) e Chri+C
Lois [E Caller CErl+Y

Collage special..

11.Cliquez sur OK dans la zone du message d'information.
12. Double-cliquez sur Prismatic.2, puis affectez une commande de longueur a cette liaison :

Edition de liaizon : Prizmatic.? [Prismatigue]

Marn de la liaison | Prismnatic, 2

GEométrie de |a lisison :

Ligne 1 : [sréte Ligne 2 : [aréte
Plan 1 : [Face Plan 2 : [Face
‘QjCommandée en longueur |
Limites d&Ha liison

’7 Limite inférieure I -100mm E Limite supérieure I 100mm E
@ oK I W Annuler I
.

13. Cliquez une premiére fois sur OK, puis une seconde fois dans la zone du message d'information qui s'affiche.
14 —

Cliguez dans la fenétre gauche, puis sur I'icobne Import des sous-mécanismes
15. La boite de dialogue Import des sous-mécanismes s'affiche.




Impoit de sous-mécanismes

Un mécanisme ayank pour nom
SUE_PRODUCT_MECHAMISM. 1 jMechanisni, 1
a déja été importé auparavant. Youlez-wous

() Remplacer le sous-mécanisme exiskant
: L . @ L'option par défaut est Remplacer tous les sous-mécanismes ayant un conflit de nom.
) Dupliquer le sous-mécanisme avec le méme nom

@ Remplacer tous les sous-mécanismes ayant un conflit de nom

) Dupliquer tous les sous-mécanismes ayant un conflic de nom

@ 0K Wi Annuler i

[ -
16. Cochez la case Remplacer le sous-mécanisme existant, puis cliquez sur OK.

Import de zous-mécanismes EHEI

Un mécanisme ayank pour nom
SUE_PRODUCT_MECHAMISM, 1 jMechanisni, 1
a déja été imparté auparavant, Voulez-vous

@ Remplacer |2 sous-mécanisme existant |

) Dupliquer le sous-mécanisme avec le méme nam
() Remplacer tous les sous-mécanismes avank un conflit de nom

1) Dupliquer tous les sous-mécanismes ayant un conflit de nom
- k OF W Annuler i
-

17. L'importation s'exécute automatiquement.

Cliguez sur OK dans la zone du message d'avertissement qui s'affiche.

Les sous-mécanismes s'importent et remplacent ceux existant.
La modification est prise en compte.



Ea
T’_ SUB_PRODUCT_MECHANISM (SUB_PRODUCT_MECHANISM.1)
T" SUB_PRODUCT_MECHANISM (SUB_PRODUCT_MECHANISM.2)
“APpIications
®~Mécanismes

F‘? SUB_PRODUCT_MECHANISM.1/Mechanism.1 {(Sous-mécanisme)
T‘Liaisons

Commandes

E Commande.1.1 (Prismatic.2.1 Longueur)
Fixe { Case.l ) [

Lois

ﬁ‘? SUB_PRODUCT_MECHANISM.2/Mechanism.1 (Sous-mécanisme)

T‘Liaisons

Commandes

g Commande.1.1 (Prismatic.2.1 Longueur)

Fixe ( Case.1 )

Lois

@ OO



Analyse dans le contexte de la
simulation

Calcul des distances : Sélectionnez deux éléments, puis cliquez sur I'icone Distance.

Sélectionnez les parametres qui conviennent dans la boite de dialogue Edition de
distance et cliquez sur OK. Double-cliquez sur Simulation.1, puis cliquez sur le
bouton Editer les analyses. Cliquez sur Ajouter, sélectionnez Distancel dans le menu
en incrustation qui s'affiche. Affectez a la zone de liste Distance la valeur Actif et
visualisez la simulation.

Détection de collision : Sélectionnez deux éléments, puis cliquez sur I'icone Collision.
Sélectionnez les paramétres qui conviennent dans la boite de dialogue Calcul de
clash et cliquez sur OK. Double-cliquez sur Simulation.1, puis cliquez sur le bouton
Editer les analyses. Cliquez sur Ajouter, sélectionnez Interférencel dans le menu en
incrustation qui s'affiche. Affectez a la zone de liste Interférence la valeur Actif et
visualisez la simulation.

Définition des limites d'une liaison : Double-cliquez sur la liaison qui convient
(prismatique ou pivot) dans l'arbre des spécifications. Cliquez sur les boutons Limite
inférieure et Limite supérieure, et entrez les valeurs requises. Puis, cliquez sur OK.
Vérification des limites d'une liaison : Cliquez sur I'icone Simulation avec des
commandes et choisissez I'option Activer les capteurs. Dans la boite de dialogue
Capteurs, sélectionnez le mode Vérification des limites.

Outils supplémentaires :

@ Mesure relative
@ Mesure

Mesure des distances et des angles entre les entités geométriques et les points :

Cliguez sur l'icbne Mesure relative, définissez le type et le mode de mesure dans la
boite de dialogue, puis sélectionnez deux entités.

Mesure des propriétés : Cliquez sur l'icbne Mesure, puis sélectionnez un élément.

Utilisation des capteurs : Cliquez sur I'icone Simulation a l'aide de lois ou Simulation

avec des commandes. Cochez I'option Activer les capteurs. Sélectionnez les
capteurs que vous devez étudier et lancez votre simulation.

QOO



file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/CATEnglish/catcf.doc/src/catcfmeasurebetween.htm
file:///F|/V5R7_travail/Catia/V5R7/CATEnglish/catcf.doc/src/catcfmeasureitem.htm
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3.

4.

Calcul des distances

Dans cette tache, vous apprendrez a calculer les distances entre deux produits.

Insérez les fichiers KIN_EX17*.model a partir du dossier des échantillons.
Le document cinématique doit étre déja ouvert.

Vous avez défini une simulation. Pour plus d'informations, reportez-vous a la
section Enregistrement des positions.

Dans l'arbre des spécifications, cliquez sur KIN_EX17 06 _CENTRAL _DOOR puis
sur KIN_EX17 09 LEFT_DOOR en maintenant la touche CTRL enfoncée.

Les deux produits sont sélectionnés et mis en évidence dans l'arbre des
spécifications.

e B ot

52 KIN_EX17_16_ENSTE [KIN_EX17_16_ENS1E.1]

—5 KIN_EX17_00_Mirage_F1_ACTIVE_MODEL [KIN_EX17_00_Mirage F1_ACTIVE_MODEL.1)
828 KIN_EX17_01_ENST [KIN_EX17_01_ENS1.1)

— S KIN_EX17_02_ENS2 [KIN_EX17_02_ENS2.1)

LS8 KIM_EX17 03 ENS3(KIN_EX17_03 ENS21)

LG8 KIM_EX17_ 04 ENS4 [KIN_EX17_04 ENS4.1)

—38 KIN_EX17_05_ENSE [KIN_EX17_05 _ENSE.1]

58 KIN_EX17_06_CENTRAL DOOR [KIN_EX17_06_CENTRAL DOOFR.1]
—38 KIN_EX17_07_ENST [KIN_EX17_07_ENST.1]

T8 KIN_EX17_09_ENSS [KIN_EX17_08 ENSE1)

T8 KIN_EX17_09_LEFT_DOOR [KIN_EX17_09_LEFT_DOOR.1]

38 KIN_EX17_10_ENS10 [KIN_EX17_10_EN510.1)

— 58 KIN_EX17_11_ENS11 [KIN_EX17_11_EN511.1)

—38 KIN_EX17_12 ENS12 [KIN_EX17_12_ENS12.1] %

— % KIN_EX17_13_0PENING [KIN_EX¥17_13_0PEMNING.1)

58 KIN_EX17_14 ENS14 [KIN_EX17_14_ENS14.1)

88 KIN_EX17_15_ENS15 [KIN_EX17_15_ENS15.1)

— T8 KIN_EX17_00_FIXE [KIN_EX17_00_FIXE.1)

— %3 Produit? (Produit21]

=4 pplications

—
Pour calculer les distances, cliquez sur I'icone Distance 5= dans la barre d'outils
DMU Space Analysis ou sélectionnez Insérer-> Distance dans la barre de menu :

La boite de dialogue Edition de distance et zones de proximité s'affiche.

Vérifiez que la premiere zone de liste déroulante Type contient les valeurs Minimale
et Interne a la sélection.

Cliguez sur Appliquer.



Edition de distance et zones de proximité

— Définition

Mom: Distance .1

Type: Minirmale jSélectinn 1: m
Interne & la selection jSéIectin:un 2 |F'as de zelection

Distance minimale; | Tmim

Prén:isin:un:l ST El @;llﬂiﬂtance ma:-:imale:l 2min

—Rézultats

Distance Omin

Delta ¥ | Omm % | Omm Z | Omm

Pairit 1 ¥ | 946 077mm Y | -640 905mm Z | -1885617mm
Point 2 X | 946077/mm Y | -640 905mm Z | -1885,617mm
Poirt 1 sur | KIN_EX17_09_LEFT_DOioR 1

Poirt 2 sur | KIKM_EX17_06_CEMTRAL _DoOR .1

@ Ok j -ﬂ-ﬂppliquer] - Annuler]

-
Vous pouvez également afficher les résultats dans une fenétre séparée. Pour ce

faire, cliquez sur I'icdne Fenétre résultat @ qui se trouve maintenant dans la boite
de dialogue Edition de distance et zones de proximités. Les commandes
d'affichage d'objet et les autres commandes du menu Fenétre sont disponibles
dans cette fenétre. Par exemple, a l'aide du menu Fenétres, vous pouvez
réorganiser en mosaique verticale ou horizontale la fenétre des résultats et la
fenétre du document d'origine.

L'analyse de distance par défaut mesure la distance minimale dans une sélection.

Cliguez sur OK.

I
I—.-'l'-.lpplin:aticnns
L'arbre des spécifications est mis a T—Distance

jour. I-E:-:périenm

| .
==—0% Expénence.l

#=LANDING GEAR



6. Double-cliquez sur Simulation.1 dans g d'expérience |
I'arbre des spécifications.

La boite de dialogue Edition Nnm:mm
d'expérience s'affiche. J.I
ARNRIIREIAER

AID i EI 1 =

[ ] Animation du point de vue

Insérerj td odifier j Supprimer i Recaler j

[ ] Inzertion automatique

Intertérence Diztance
7. Cliquez sur le bouton Editer les |7 . |7 .
Inactif "l v|

analyses. I __ Il”act'f

E diter Ie]q\anal_l,lsesj Editer les abjets simulahlesj
o)

@ 0K j J.i'-.nnuleri

8. La boite de dialogue Edition des
analyses de I'expérience s'affiche :

Cliquez sur Ajouter, puis sélectionner

Distancel dans le menu en incrustation |TLGLEEELUEITEEER LRy ST LY 2§ X

qui s'affiche.
Mo | Mom
Sélection O]
Dhztance. ]
L\} YisLializer Effacer I

W Annuler I

@ 0K I ﬂ.ﬁ.nnulerl

.
La bOTt? de dialogu_e Edif[ion Edition des Analyzes: de I'Expérience

d'expérience est mise a jour.

. _ Distance.
Affectez la valeur Actif a la zone de liste

Distance de la boite de dialogue Edition
d'expérience.

Yisualiser... I .-“-'-.iuuter... I Effazer
|7Interférenn::e —— Distance ——— _I
Inactif Fl (IM '-'I @ 0K | @ aAnnuler |
al,

L'arbre des spécifications est mis a jour.



i

10. Dans la boite de dialogue Simulation
cinématique, lancez une simulation pas
a pas en utilisant I'onglet Simulation
avec lois.

La distance minimale entre les deux
produits est affichée a chaque étape.

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

xYid

® ®



Détection de collisions

Dans cette tache, vous apprendrez a détecter les collisions entre deux produits cinématiques.

Ouvrez le document DETECT CLASHES.CATProduct.

1. Dans l'arbre des spécifications, cliquez sur KIN_EXT17_01 ENS.1.1 puis sur
KIN_EXT17_09 LEFT _DOOR en maintenant la touche CTRL enfoncée.

Les deux éléments sont mis en évidence dans l'arbre des spécifications et dans la zone géométrique.
L

—%' FIM_EX17_ 16 EMSTE (KIN_EX17_1E6 EMS1E.1]

—%' FIM_ExX17_00 Mirage F1_ACTMNE_MODEL [KIN_EX17_00 Mirage F1_ACTIMME_MODEL.T]
— T KIN_EX17_01_ENST (KIN_EX17_01_ENS1.1)

—%' FIM_Ex17_02_EMS2 (KIM_EX17_02_EMS2.1)

—%' FIM_ExX17_03_EMS3 (KIM_E=17_03 EM53.1)

—‘:‘E KIM_EX17_04 EMS4 [KIM_EXT7_04_EMNS4.7]

—%' KIM_Ex17_ 058 EMSS(KIM_EX17_05 EMS5.1)

—%' FIM_EX17_06 CEMTRAL DOOR [KIN_EX17 06 CEMTRAL_DOOR.T)

—%' FIM_EX17_ 07 _EMST [KIM_E=17_07 _EMNST.1)

—%' FIM_Ex17_08_EMSE (KIM_EX17_03 EMNSE.1)

4 KIN_EX17_09_LEFT_DOOR (KIN_EX17_03_LEFT_DOOR.1)

—%' FIM_Ex17_10_EMST0(KIN_EX17_10_ EMS10.1]

—%' KIM_EX17_T1_EMS11 [(KIM_EX17_11_EMS11.7]

—‘:@{ KM _EX17_12_EMST12 (KIN_EX17_12_EMS12.1)

—%' FIM_EX17_ 13 OPEMIMG [KIN_EX17_13_ 0OPEMING.T]

—%' FIM_EX17_14 EMST4 (KIN_EX17_14 EMST14.1)

—%' KIM_EX17_15 EMSTR (KIN_EX17_15 EMS15.1)

—%' FIM_Ex17_00_FI=E [KIM_E=17_00_FI=<E.1]

2. Cliquez sur l'icéne Collision % .

La boite de dialogue Calcul de clash s'affiche. Assurez-vous que la zone du type d'interférences contient
les valeurs Contact + Clash et Interne a la sélection.
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Calcul de Clash EHE3

Dr&finition

WIs | nterférence. 1

Type:| Cantact & Clazh jlﬁmm Sélection 1; gl R

Interme & la sélection v| Sélection 2

@ Ok I Ila.fl'-.|:u|:|li-:|l.u3rI o .ﬁ.nnulerl

-
3. Cliguez sur Appliguer, puis sur OK.
L'arbre des spécifications est mis a jour.

1 -
I'-.":".thI:atll:lﬂ&
w=|nterférence

l-1‘h-\. .
= |nterférence.

4. Double-cliquez sur Simulation.1 dans I'arbre des spécifications.
Les boites de dialogue Edition d'expérience et Simulation cinématique s'affichent.

5. Cliguez sur Editer les analyses dans la boite de dialogue Edition des Analyses de I'Expérience [ E3

Edition d'expérience.

Nn:ul Nn:uml

La boite de dialogue Edition des analyses de I'expérience
s'affiche.

Yizualizer... Aot

[ -

6. Cliquez sur Ajouter puis sélectionnez Interférence.1 dans la pymmem H= B

boite de dialogue de sélection qui s'affiche.

@ 0K l 'ﬂ.ﬁ.nnulerl

-
Edition des Analyses de 'Expérience [ E3
La boite de dialogue Edition des analyses de I'expérience T |
est mise a jour comme le montre la figure ci-contre : e Uler
1 Interférence. 1

7. Cliquez sur OK pour confirmer I'opération.
Vous avez défini une interférence.

WizLalizer... I Ajouter... I Effazer I

@ Ok I ﬂ.ﬁ.nnulerl

.
8. Affectez a la zone de liste Interférence la valeur Actif.
Interférence —————— Distance
(I—W ] [Tt Fl
hk]




L'arbre des spécifications est mis a jour. FﬂFplicatiDns

Interférence
l—:&; Interférence. 1
== rpénience
==0i% Eapénence.
LaMNDIMG GEAR
i-:g;; Interférence.

9. Pour localiser avec plus de précision I'emplacement de la collision, affectez la valeur Stop a la zone de
liste Interférence de la boite de dialogue Edition d'expérience.

Lq simylation s'arréte a Ifendroit ou une collision a été T e — |
détectée entre les produits ENS1 et LEFT DOOR.

|NC'|'I'I1|E wpénience. 1 |

Les produits en collision sont mis en évidence.

: J/|
AR R
D;Imn =[; ~]

[ Animation du point de wue

Inzérer I I odifier l Supprimer l R ecaler I

[ Ingertion automatique

Interférence ————— Diztance
HM =] [irect H

E diter lez analyzes l Editer lez objets simulables I

@ 0K l "a.-'-‘-.nnulerl

10. Cliquez sur Editer les analyses dans la boite de dialogue
o L Edition dez Anal de I'Exp... ot
Edition d'expérience. ition des Analyses de IExp.__ Kl E3

La boite de dialogue Edition des analyses de I'expérience
Slaﬁlche .............................................

Interférence. 1

11. Cliquez sur Parcourir.

.-'3.'||:|uter... I Effacer I

L'arbre des spécifications est mis a jour. @ 0k | @ annule |

12.La boite de dialogue Calcul de clash s'affiche.




Calcul de Clazh EHE3

— D&finition

M anm: |Interférence.1

T_I,Ipe:l Clazh j |I]mm S élection 'I:| 2 produits
Ilnterne a la sélection j Sélection 2:
— Résultats

3%‘ Mombre d'interfférence: 1 [Clash:1, Contact: 0, Clearance:0)

Lizte des filtres: ITnus hpes j I Fasz de filtre sur valeur j I Tous shatuts j Appliquer lez filtres I

Lizte par conflit | Lizte: par produit |

B | Produit 1 | Praoduit 2 | Type | W aleur | S tatut | Commentaire |
1 KIM_Ex17_01_...  FKIM_Ex17_09 ... Clazh -a09,982  Mon pertin...

@ 0k | @ appiquer | @ Annuler |

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

::::Ll‘..l
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Déefinition des limites d'une liaison

21~ Dans cette tache, vous apprendrez a définir les limites d'une liaison.

. Les limites des liaisons auxquelles peuvent étre affectées des commandes sont
toujours définies. Ces limites sont utilisées dans le contexte de la simulation
cinématique (voir la section Simulation avec des commandes).

Ouvrez le document SETTING LIMITS.CATProduct.

~-- 1. Double-cliguez sur Revolute.3 dans l'arbre des spécifications.

'"Af)plicatinns
T—Mecanismes

I
"? Mechanism.1

T Liaisons
=

+-

Rigid.1 (Bearing.l Case.1)
L
*‘@ Prismatic.2 (Slide.1 Bearing.1)

-4 *
L & @ Revolute 4 (Cog-wheel.1 Ring.1)

#-5& planar 5 (Ring.1 Slide.1)

*—Commandes

*—Fixe ( Case.l )

— Lois

La boite de dialogue Edition de liaison : Revolute.3 s'affiche :
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Edition de haizon : Hevolute.3 [Pivot]

Moaom de la liaison : I-m

Ligne 1: |ave Ligne 2 | ave

Feametrie de la liaison

Plan 1 : |Face Flan 2 : [Fare

4 Commandée en angle

Limite inférieure : | -360deg E Limite supérieure | 360deg E

@ oK I w Annuler

|7Limites de la liaison

Dans la mesure ou une commande est affectée a Revolute.3, les limites sont
nécessairement définies. Les valeurs par défaut des limites d'angle sont :

@ Limite inférieure : -360 deg
@ Limite supérieure : 360 deg

Pour les limites de type commande de longueur, les valeurs par défaut sont les
suivantes (pour les liaisons prismatiques,...) :

@ Limite inférieure : -100 mm
@ Limite supérieure : 100 mm

N'oubliez pas que vous pouvez a tout moment modifier l'unité via Outils ->Options....

" Cliguez sur Annuler pour quitter la boite de dialogue Edition de liaison.

Vous allez définir les limites de la liaison prismatique a laquelle aucune commande
n'a été affectée.

" Double-cliquez sur Prismatic.2 dans l'arbre des spécifications.
La boite de dialogue Edition de liaison : Prismatic.2 s'affiche.

Edition de haizon : Prizmatic.2 [Prizmatique])

Maom de la liaison ¢ I_M

Ligne 1 : [Aréte Ligne 2 1 |aréte

aeométrie de la liaison :

Plan 1 : |Face Plan 2 ! |Face

[ ] Commandée en longueur

Limites de la liaison
|7|:|Limite inférieure | unsek H [ Limite supérieure : | unsek H

@ 0K I ﬂ.ﬁ.nnulerl

.




4. Cliquez sur les boutons Limite inférieure et Limite supérieure, et entrez les valeurs
requises.

@ -10mm
@ 10mm

|’Limites de la liaison

o Limite inférieure : | -10mm k2] S Limite supérieure : | 10rmm =

5. Cliquez sur OK pour confirmer I'opération.
Vous étes prét a exécuter une simulation avec les limites définies.

::F:Llf-‘
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Vérification des limites d'une liaison

Dans cette tache, vous apprendrez a vérifier les limites d'une liaison au cours de la simulation.

Ouvrez le document CHECKING LIMITS.CATProduct. N'oubliez pas que vous avez défini les limites de la liaison
au cours de la tache précédente.

de la barre d'outils DMU.
La boite de dialogue Simulation cinématique : Mechanism.1 s'affiche :
Si vous utilisez des données cinématiques CATIA V4, l'option Limites de la liaison est disponible via les

Cliquez sur l'icdbne Simulation avec des commandes *

commandes de simulation cinématique. (=
Cliquez sur le bouton Capteurs.

Dans la boite de dialogue Capteurs, définissez le mode de vérification des limites (cliquez sur le bouton radio
approprié).

Par exemple, sélectionnez le mode d'arrét.

Sélectionnez les liaisons a observer : Prismatic.2 et Revolute.3 (cliquez sur I'onglet Sélection et sélectionnez les
liaisons dans la liste de capteurs).

Rappelez-vous que vous avez défini des limites sur la liaison Prismatic.2 dans la tache précédente :
@ Limite inférieure : -10mm.
@ Limite supérieure : 10mm.

Remarque : Dans la mesure ou une commande est affectée a Revolute.3, les limites sont nécessairement
définies. Les valeurs par défaut des limites d'angle sont :

@ Limite inférieure : -360 deg.

@ Limite supérieure : 360 deg.

Capteurs ﬂ
Sélection | Waleurs inztantanées I Hiztorique |
Capteur | Unité | Ohzerve |
Mechanizm . joirtlistPrismatic 2L enogth - Milimétre ves

Mechanizim. 1jointlizt'Fevolute 3 ngle Dedré Yes
Mechanizm. 1joirtlizstiRevolute 48 ngle Degré M

Déselection Glabale j Sélection Glaobale 1

—ptions d'affichage

@ Tout () Limitée | 1 Lignes

—Yérification des limtes ———————— Type de résultats

() Désactiver ) Activer W Stop | Graphigues . ] Fichier ... ]

X

=

5. Cliguez sur I'onglet Historique.
6. Manipulez la barre de défilement de la commande ou utilisez le manipulateur dans la zone géométrique.

Remarqgue : Dans le contexte de la manipulation directe (avec les manipulateurs), la simulation s'arréte chaque
fois qu'une limite est atteinte.

Dans les deux cas, (manipulation avec la barre de défilement ou manipulation directe), la colonne des
commentaires est mise a jour chaque fois qu'une limite est atteinte.
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Capteurs

M® d'Evenement | Waleurs de commandes | Capteurs | Yaleur | Lrité | Commentaire |~
1 266 955 hMechanizm. Djointlizt'Prizmatic 2'Lendgth 11,0626 hdillimétre Upper Limit. ..
1 266 955 Mechanizin. 1jointlizt'Revolute 3\Angle 266 985 Deré
2 26331 hMechanizm. Djointlizt'Prizmatic 2'Lendgth 10,6583 hdillirmétre Upper Limit. ..
2 2693 Mechanizm. 1 jointiztiRevolute 3Lngle 2693 Degré
3 27 578 Mechanizm. 1 jointlizt\Prismatic 2L ength 10,2631 hiillimétre Upper Limit. ..
3 27 575 Mechanizm. 1 jointlizt\Revolute 3Angle 271,578 Degré
4 273,Fo5 Mechanizm. Djointlizt'Prizmatic 2Lendgth 987732 hdillimétre
4 273, Fo5 Mechanizimn. Djointlizt'Revolute 3\Angle 273,7as Dedré
5 275999 mMechanizm. Djointlizt'Prizmatic 2'Lendgth 94917 hdillirmétre
5 275999 Mechanizim. 1jointlizt'Fevolute 38 ngle 275909 Dedré
E 275,209 Mechanizm. 1 jointiztPrismatic L ength 910652 hiillimétre
E 275,209 Mechanizm. 1 jointiztiRevolute 3Lngle 273,209 Degré
7 282 409 Mechanizm. 1 jointlizt\Prismatic 2L ength 8,37961 hiillimétre
T 282,409 Mechanizm. 1 jointlizt\Revolute 3Angle 282 409 Degré
g 284,399 Mechanizm. Djointlizt'Prizmatic 2Lendgth G037 hdillimétre
g 284 399 Mechanizimn. Djointlizt'Revolute 3\Angle 284 399 Dedré =
| Effacer I liste |
— Dptions d'affichage
@ Tout CiLimtée [1 Liones
— Yeérification des limites Type de résuttats
i) Désactiver i) Activer @ Stop Graphigues ... | Fichier ... |
-

7. Sinécessaire, cliquez sur Effacer.

8. Cliguez sur Fermer pour quitter la commande.

OO0,




DUtilisation des capteurs

A propos des capteurs :

l Cette nouvelle fonction permet de visualiser toutes les valeurs de liaison (avec ou sans commande), les mesures et les limites
de liaison si elles ont été définies au cours du processus de simulation.
Ces différentes valeurs utilisées comme capteurs fournissent des informations utiles pour vérifier la conception de votre
mécanisme lors des deux opérations de simulation cinématique (simulation a I'aide de lois et simulation avec des commandes).
TS Dans cette tache, vous apprendrez a utiliser les capteurs afin de vérifier les valeurs de liaison et de mesure au cours de la
7 simulation.
Ouvrez le document Use Sensors.CATProduct.
|
oy 1. _
il Cliguez sur l'icéne Simulation a l'aide de lois ==* de la barre d'outils DMU Kinematics.

La boite de dialogue Simulation cinématique : Mechanism.1 s'affiche :

Cochez 'option Activer les capteurs.

Simulation cinématique - Mechanis... E E |

MECENISME | pechanism 1 -

Temps IIIJI 10 IEI,IIITE

IR
Mombre depasfl ¥] Anabyse.. |

J isctiver les capteurs |

Fettmer I

La boite de dialogue Capteurs s'affiche automatiquement.
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Capteurs E E

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

i Sélection | Waleurs ingtantanées | Hiztorigue |

Capteur Unité Chzerye -
Mechanizm. 1Yjoirtlizt\Revolute 1A ngle Deqre Mo
Mechanizm. 1YjoirtlistiFevolute. 2 ngle Degré Mo
Mechanizm. 1 jointlizt\Revalute S\ ngle Degré Mo
Mechanizm 1YjoirtliztiRevolute B ngle Degré Mo
Mechanizm. 1 joirtizt'Revolute 1A Ngle Degré Mo
Mechanizm. 1Yjoirtlizt\Revolute 118 ngle Deqre Mo
Mechanizm . jointist\Prizmatic 1 3Length  Milimétre o
Mechanism . 1jointist\Prizsmatic 1 4'Length - Milimétre  Bo
Mechanizm. YjoirtlistiFevolute 1 28 ngle Degré Mo

Mechanizm. 1 joirtizt'Revolute 13 ngle Degré Mo ll
Deézelection Globale i Zélection Globale i
— Optionz d'affichage
& Tout O Limitee |8 Ligne:s
— Werifization des limtes ————— Type de résuttats
W Désactiver () Activer () Stop | Graphigues ... i Fichier ... i

Cloze I

Ce scénario vous permet de vérifier que votre mécanisme est cohérent avec la nomenclature.
Les spécifications requises que vous devez vérifier dans notre exemple sont les suivantes :

@ Hauteur du tableau = 815 mm (voir les mesures déja définies)

@ Chemin du tableau = environ 200 mm (de 815 mm a 1015 mm)

@ Les limites de la liaison prismatique sont définies. 13 (limite inférieure = 0, limite supérieure = 200 mm)
@ |l existe une loi définie qui correspond au chemin de la prise.

Lors de ce premier essai, vous allez vérifier si la conception de votre mécanisme cinématique est correcte, a l'aide des capteurs
correspondants, au cours de la simulation.

Une vérification des interférences a été spécifiee également.



3. Sélectionnez les capteurs a observer :

@ Prismatic.13 (correspondant au chemin du tableau) ;
@ MeasureBetween 369 (hauteur du tableau) ;
@ Prismatic.14 (correspondant au chemin de la prise).

4. Affectez a I'option Vérification des limites la valeur Arrét.

Capteurs E E

S élection | Waleurs instantanées | Hiztorique |

Capteur Unite Observe ;I
Mechanizm. Yjoirtlist'Revolute 118 ngle Denré Mo
Mechanizm 1 joirtistPrizmatic.1 TLength  Milimétre E

Mo

Mechanizm. 1 joirtlist\Prismatic. 1 $iLenogth  Milimétre
Mechanizm 1YjoirtliztiRevolute 1 28 0gle Degré
Mechanizm. 1 joirtizt'Revolute 132 ngle Degré Mo
Mechanizm. 1Yjoirtlizt\Revolute 1438 ngle Deqre Mo
Mechanizm. YjoirtlistiFevolute 158 ngle Degré

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

iMeazureBetween 363Length Millimétre L Yes
Moos waRatuvnioarn 2EOYWHA kdillivncdra bl ;I
Dézelection Globale I Sélection Globale I
— Dptions d'affichage
@ Tout O Limitge | Lignies

—weérification des limites Type de résuttats
() Désactiver () .&n:tivF-r *\S'tnp i’iGraphiques I Fichier ... I
N |
Close
-

5. Cliquez sur I'onglet Historique pour visualiser le comportement des capteurs au cours de la simulation :

b

Cliquez sur le bouton Lecture -~
avant apres




Vérifiez les dernieres valeurs pour :

@ MeasureBetween.369 ;
@ Prismatic.13 ;
@ Prismatic.14.

Notez que les valeurs des capteurs sont valides et correspondent (approximativement) aux spécifications.
Vous pouvez redimensionner le chemin de la prise a 260 mm.
La mesure est maintenant 1020,136 mm.



Capteurs

S5 élection | Waleurs instantanées | Hiztorique |

i 3

Temps | Yale... | Capteurs “aleur nité Commentaire e
375 185 Mechanizm. 1 jointlizt'Prizmatic 14 encgth - 195 hlillimetr e
3,75 185 MeazureBetween 369 endgth 959,756 hillirmétre
4 208 Mechanizm 1 jointlistPrismatic. 1 3Length 164,927 Milimétre
4 208 Mechanizm. jointlizst\Prizmatic.14'\Length - 205 hillirnetre
4 208 MeazureBetvween 362 endgth 973927 Milimétre
425 221 Mechanizm. YjoirtlistPrizmatic 1 3Length 175,035 hillirnétre
425 221 Mechanizm. joirtlistPrizmstic. 1 4\Length - 221 Millirmétre
425 221 MeazureBetvween 369 endgth 990,035  Milimétre
45 234 Mechanizm. joirtliztPrizmstic 1 3Length 185,105 hillirmétre
45 234 Mechanizm. 1 jointlizt'Prizmatic 14 encgth 234 mlillimetr e
4.5 234 MeazureBetween 369 ength 1000,11 hillirnetre
475 247 Mechanism 1 YjointistPrizmatic. 1 3Length 195142 Milimétre
475 2 AyorthstPrizmatic. 14 \Length - 247 11Ty}
247 MeaszureBetvween 369 endth 101014 Millimétr e
: 260 Mechanizm 1jointist\Prizmatic 13Length 205136 Milimétre  Upper Limitz Feache
5 2 ' inicli izmatic 14 encgth 260 illitiE
5 260 MessureBetwesn 363 ength 020,144 hillimetre g
4| / |+
Effacer laliste [ |
¥
!
— Optionz d'affichage —
@ Tout Valeurs a vérifier O Limitée [T Lignes
—Werification des limites Type de résuttats
() Désactiver () Activer ¥ Stop Graphigues ... i Fichier ... i
Close i
-

Vous n'avez pas encore terminé puisque nous avons ajouté une spécification d'interférence.

7. Effacez la liste de I'historique en cliquant sur le bouton Effacer.
8. Modifiez si nécessaire les options d'affichage ; le mode par défaut est Tout.




10.

11.

Cliguez sur le bouton Analyse et ajoutez l'interférence qui a déja été définie.
Reportez-vous a la section Détection de collision si nécessaire.

Affectez a la zone de liste Interférence la valeur Arrét, puis cliquez Edition des Analyses HE
sur Fermer.
Mo | Mom
1 Interference.
izuglizer... I Ajouter... Effacer _]
Interférence Diztance ——
L Bl
r‘\‘}
Fetmer
.
Relancez la simulation. Répétez les étapes a partir de I'étape 5.

Cette fois, la mesure n'est plus valide en regard des spécifications (969,786 mm au lieu de 1015 mm environ).
Au cours du premier essai, elle était égale a 1020,136 mm, ce qui était une valeur correcte.

Les piéces en collision sont mises en évidence dans la géométrie ainsi que dans l'arbre des spécifications.
Vous devrez revoir la conception de la piece Rear_moving_ Arm.CATPart.



ZE_SEensors

% Frame (Frame.1)

@ Frort_Moving_&rm (Front_Moving_Arm.1)
&3 arm_doirt (Arm_Joint1)

%3 Jack_Body (Jack_Body 1)

J—

8 Jack_Rod (Jack_Rod 1)
% Tahle_Fixation (Table_Fixation.1)
#3 Table (Table 1)

[j] Cortraintes

Applications

hesure

Mecanizmes
Mechanism. 1
Lisizons
Commandes
Fixe [ Frame.1

Loi=

==Interférence
'@% Interference.1
12. Lorsque vous étes satisfait, cliguez sur le bouton Graphiques dans la fenétre des résultats pour afficher une représentation
graphique.
13. Cliquez sur Fichier pour sauvegarder le résultat au format .xls ou .txt.
Indiquez un nom de fichier et un chemin.



Enregistrer sous E E

E nregistrer zous :I gl Temp j | ﬂil |

Bmtmp |::| Yhie

Exceld.O 34 ~0061649.xls

FrontPageT emplir @ EHOWA_DRIL_M avigatar_pk

M2e000 4] fitug-09-26.41=

Mae001 3] Fitugfbp. s

msoclpl 34 Fitugfbp1 2.5l
L] | i
Marn du fichier : Iusesensnrsresult Enrequ'@trer

: Ky

Enregistrer gous : |I'-1in:r|:|3|:|ft Excel worksheets [*xlz] j Annuler

14. Lisez votre document.



F_E. usesensorsresult.xls

F

A B C D E F
1 |Time 1 Mechanisr  Mechanisr  MeasureBetween. 365 engthih
2 a a a 815
3 0.25 10.4357 13 g§25.434
4 0.5 20.8531 26 §35.853
] 0.75 31.22554 39 846,255
&) 1 41 b457 52 55655
7 1.25 520265 b5 867 .026
g 1.5 B2.3883 Fil: 877.388
H 1.75 72,7344 o1 887734
10 2 53.0654 104 595.064
11 225 H3.3755 17 S08.376
12 2.5 103.665 130 918.665
13 275 113.94 143 H25.94
14 3 124.19 156 839,13
15 3.25 134.415 = 949 415
165 3.5 144 615 182 959.615
17 .75 154,75k 195 SB9. 7ok

40
144 [ [p] Feuill # Feuilz £ Feuils /

[«]
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Analyse d'un mécanisme

Dans cette tache, vous apprendrez a analyser un mécanisme a l'aide de la boite de dialogue Analyse des mécanismes.

Ouvrez le document Mechanism Analysis 01.CATProduct

Cliquez sur l'icobne Analyse des mécanismes @k

La boite de dialogue Analyse des mécanismes s'affiche.

Elle permet d'accéder a des informations sur chaque liaison du mécanisme cinématique et, notamment, de savoir quelle liaison est
affectée a une commande.

Les composants du mécanisme ont les caractéristiques suivantes :

Commande ;

Type : pivot, prismatique, sphérique... ;

Piece.l : premiére piece sur laquelle la liaison est basée ;

Géomeétrie : géomeétrie associée a la piéece.

Informations complémentaires : indique si la liaison est valide ou non.
Informations sur I'habillage.

COe e OO
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Analyse du mécanisme EE |

— Caractéristigues générales
Mom du mécanisme : Mechanism 1 j
mMEcanizme simulakle ; i
Mombre de ligizons ; 3
Mombre de commandes 1
Degrés de liherté sans commande : 1
Degrés de liberté avec commandes: | 0
Pigce fixe : Inner ring
(") Lisizons vizibles W Lisizons cachées | Lojs... i
Ligizon | Commande | Type Pigce 1 Geamétrie 1 | Pigce 2 Géometrie 2 | Pigce 3 | Information supplémentaire
Joint 1 Courbes roulantez  Inner ring réte Foller Aréte Ligizon valide
Joint 2 Courbes roulantez  Roller réte outer ring.1  Aréte Ligizon valide
Joirt.3 Command.l Pivot outer ring.1 Axe Innet Fing Axe
j
Infarmation d'hakillage du mécanisme:
Pigce 1 Pigce 2 Pigce 3
Fermer
i

Si vous avez défini un nouveau mécanisme et que vous supprimez une piece faisant partie de ce mécanisme, la liaison
correspondante n'est plus valide. Le message liaison non valide ! s'affiche dans la boite de dialogue Analyse des mécanismes.

2. Cliquez sur le bouton radio Liaisons visibles.

Toutes les liaisons sont affichées dans la géométrie (si vous sélectionnez une liaison particuliere, celle-ci s'affiche).



3. Notez qu'un mode de visualisation en sous brillance est maintenant disponible. Il vous permet de mieux visualiser les différents
composants des liaisons. Par exemple, sélectionnez Joint.1 dans la liste.

Les composants de la liaison courbe roulante sont mis en évidence dans I'arbre des spécifications ainsi que dans la géométrie.



rolliZursee _saith_kin

Outer ving Couter ring. 1)
=83 Cuter 2 (Outer 2.1)
Cortraintes

ql; Fiz.4 (Inner ring)

|l G ﬁl

_ﬁ Coincidence.S (outer ting.1 Inner ring)

D O O -

ﬁ Coincidence & (outer ring.1 Inner ring)

4. Sélectionnez Joint.3 dans la liste.
Les informations sur I'habillage du mécanisme s'affichent.

Lisison | Commande | Type | Pigce 1 | GEométrie 1 | Pigce 2 | Géométrie 2 | Pigce 3 | Information supplémentsire |
Joinit A Courbes roulartes  Inner ring Aréte Foller Aréte Lizizon walide
Joint .2 Courbes roulantes  Roller ArEte outer ring. 1 Aréte Ligizon walide

Joint.3 Command.1 Pivat outer ring.1 Axe Inner ring Axe

Information d'hahillage du mécanisme;

auter ring.1 Inner ring |
Outer 2.1

5. Maintenant, cliquez sur le bouton Fermer.

6. Ouvrez le document Mechanism Analysis 02.CATProduct

7.Répétez I'étape 1.
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La boite de dialogue Analyse des mécanismes s'affiche :

VOus pouvez maintenant voir si vos liaisons sont valides dans le champ Informations complémentaires.
Dans notre exemple, deux liaisons sont considérées comme cassées. Vous devrez les recréer.

Anayse dumévanieme @R

— Caractéristigues générales

Mom du mecanizme ; Mechanizm 4 ..,l
MEcanizme simulakle ; lar

Mombre de ligisons :
Mombre de commandes

Degrés de lherté sans commande :

Degrés de lherté avec commandes

Pigce fixe Imnet ring

() Ligizons visibles W Liaisons cachées Lajs... ’

Limizon | Commande | Type Pigce 1 Geamétrie 1 | Pigce 2 Géometrie 2 | Pigce 3 | Information supplémentaire
Joint 1 Courbes roulartes  Inner ring réte Foller Aréte
Joint .2 Courbes roulantes  Roller aréte auter ring. 1 Aréte
Joimt.3 Command.l Pivat outer ring.1 Axe Innet Fing Axe

Limizon invalide | ce minimale = 4 20149 mm.
Lizizon invalide | angle dintersection = 40 7177°

Information d'hakillage du mécanisme:
Inner ring Faoller |

F i
Efmer

8. Cliquez sur Fermer.




Définition d'un volume balayeé

Définition d'un volume balayé : Cliquez sur l'icone Volume balayé dans la barre d'outils DMU Animation
Générique, puis sélectionnez un produit a balayer en utilisant le bouton Détails pour afficher la zone de liste.
Cliquez sur Appliguer afin de générer le volume balayé. Puis, cliguez sur OK pour enregistrer le volume balayé
au format cgr.

Définition d'un volume balayé a partir d'une référence mobile : Cliquez sur l'icbne Volume balayé dans la barre
d'outils DMU Animation Générigque, puis sélectionnez un produit & balayer et un produit de référence. Cliquez
sur Appliquer pour générer le volume balayé. Puis, cliquez sur OK pour enregistrer le volume balayé au format
wrl ou cgr.

Filtrage des positions du volume balayé : Cliquez sur l'icdne Volume balayé dans la barre d'outils DMU
Animation Générique et sélectionnez un produit a balayer en utilisant le bouton Détails pour afficher la zone de
liste. Puis cochez l'option Filtrage des positions et entrez une valeur dans le champ Précision du filtrage.
Cliquez sur Appliguer pour générer le volume balayé. Puis, cliquez sur OK pour enregistrer le volume balayé
au format cgr.

OO,



Définition d'un volume balayeée

21~+ Dans cette tache, vous apprendrez a générer un volume balayé.

-"«-.|J'
Vous avez enregistré une simulation dans un objet de simulation et converti la simulation. Vous avez

‘= / obtenu un objet Rejouer. Vous avez besoin de cet objet pour définir un volume balayé.
Ouvrez le document KIN_SWEPT VOL.CATProduct.

1.
ﬂ Cliquez sur l'icbne Volume balayé *

La boite de dialogue Volume balayé s afflche

Yolume balayé HE |
— DEfinition
Film IHepIa_I,I.'I j
Produit(z] & balaper

4 Filtrage des positions [ Niveau de Détails
Précizion du filtrage 0 2rni

Produit de référence

— Mombre de positionz

Initiales ; |51 Fillrgez :I

@ 0K j ﬁ.ﬁ.ppliqueri - .i‘-.nr‘lulerj

Remarque : L'option Filtrage des positions est cochée par défaut.

2. Cliguez sur la boite d'incrément des produits a balayer. La zone de liste permet de sélectionner ou de
déseélectionner les objets que vous souhaitez balayer.

3. Sélectionnez KIN_EX17 03 ENS3.1
4. Cliquez sur OK.

Sélection des produits EH |

FIM_E=17_10_EM510.1 -
FIM_E=17_00_FI<E1
FIM_E=17_08 EMSE1

KIN_EX17_12_ENS12.1
KIN_Ex17_01_ENS1.1
KIN_Ex17_11_ENS11.1
KIN_Ex1707 ENS7.1

KN E17 0 ENSE T
KIN_EX17 04 ENSA. 1

-é QK.
-

5. Cliquez sur Appliquer pour générer le volume balayé.
La barre de progression s'affiche, vous permettant ainsi de contrdler et, le cas échéant, d'interrompre le
calcul (option Annuler).
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Calcul en cours._. |

@ Caleul du Swept Yolume

Statusz 35% complétés
Temps restant estime Dzec

.

6. Si vous cochez I'option Niveaux de détails,
Vous obtenez ce qui suit :

Pré-vizualization |

=

-
7.Cliquez sur OK.

La boite de dialogue Enregistrer sous s'affiche :
Remarque : Vous pouvez a présent enregistrer le résultat sous la forme d'un fichier modéle CATIA.




Enregiztrer sous EHE

Erregistrer sgus:laﬂamlﬂﬂﬁ j | ﬁl |

#|KIN_E%17_00_F1_ACTIVE SOL31 E¥_SOLES.cqr
a SWEPTYOLUME _absoluteresult, cgr

a SWEPTYQLUME _Filkerresulk,cgr

] SWEPTYOLUME _relaresult.cqr

@ SWEPTYOLUME _relativeresulk, cgr

] SWEPTYOLUME _result.cqr

Maom du fichier : ISWE PTVOLUME _abzoluresult. car Enregistrer
Enregistrer sous I car j Arnuler
vl
model

8. Sélectionnez le format de fichier cgr et cliquez sur Enregistrer.
9.Insérez SWEPTVOLUME_absoluteresult.cgr dans Productl. Pour cela, cliquez avec le bouton droit sur
Productl et sélectionnez Composants -> Composant existant dans le menu contextuel affiché.

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

: % FIM_E=17_13_OPEMNING [KIM_EX17_13_OPEMING.T]
% FIM_E=17_14_ENS14 [KIN_Ex17_14_EM514.7]
% FIM_Ex17_15_EWNSTS[KIN_Ex17_15_EM515.1]
% KIM_E=17_00_F1_ACTIVE [KIM_Ex=17_00_F1_ACTIVED]

B

Y
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6.

Définition d'un volume balayé a partir d'une
reférence mobile

Dans cette tache, vous apprendrez a définir un volume balayé a partir d'une référence mobile. Reportez-vous
a la tache précédente. Dans notre exemple, vous devez obtenir un résultat plus précis pour analyser les
collisions, si elles existent.

Ouvrez le document KIN SWEPT VOL.CATProduct.

Cliquez sur l'icdbne Volume balayé
La boite de dialogue Volume balayé s afflche

Volume balayé |
— D éfirtion
Filrn I Replay.1 J

Produit(z] & balayer W __j

4 Filrage des positionz [ Miveau de D étail:
Précizion du filtrage 0.2rmm

Froduit de référence

— Mombre de pozitions
Initiales : |5'| Filtrées :|

@ 0K j -ﬂ.ﬁ.ppliquerj - .-i‘-.nnulerj

Décochez I'option Filtrage des positions comme indiqué ci-aprés : (I'option Filtrage des positions est cochée
par défaut).

Cliquez sur la boite d'incrément des produits a balayer. La boite de dialogue Sélection des produits permet de
sélectionner ou de désélectionner les objets que vous souhaitez balayer.

Sélectionnez KIN_EX17_03_ENSS3.1 dans la liste.
Cliquez sur OK.

Sélection des produits |

FIN_E=17_10_ENS10.1 i
FIM_E=17_00_FI<E 1

FIM_E=17_03_EMSE1

FIN_E=17_12_EN5121

FIN_Ex=17_01_EN511

FIN_Ex17_11_ENS11.1

FIM _Ex17 07 ENSY.1

kM Ex17 03 EMS3

KIN E%17 0F ENSE.1
KIN_Ex17_04_ENS4.1 =]
@ 0K
.

Cliquez sur la boite d'incrément Produit de référence. La boite de dialogue de sélection du produit de
référence permet de sélectionner le produit de référence.
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7. Sélectionnez KIN_EX17_01 ENS1.1. |

— D1 éfimition

Filr Replay.1 =
Froduit(z] & balayer 1 produit I
[] Filtrage des positions [ Miveau de Détails
Précizion du filtrage 0.2rmm

Produit de référence Ex17_01_EMNS11

— Maombre de pozitions

Initiales : |5'| Filtréez :|

@ 0K I 'ﬂ.ﬂ.ppliquerl - .ﬁ.nnulerl
.

8. Cliguez sur Appliquer pour générer le volume balayé.

Le calcul s'effectue.

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

Calcul en cours.__ E |

@ Caleul du Swept Yolume

Status 35% complétés
Temps restant estimé :Ozec

-
Pré-vizuahsation E3 |

Ny

o
9. Cliquez sur OK.

La boite de dialogue Enregistrer sous s'affiche automatiquement :
Remarqgue : Vous pouvez a présent enregistrer le résultat sous la forme d'un fichier modéle CATIA.




Enregistrer sgus:lasamﬂﬂs j | ﬁl |

1 _wti_cnf SWEPTYOLLIME _re
RIN_Ex17_00_F1_ACTIVE_SOL31 Ew_S0LE5,car

SWEPTYOLUME _absaoluteresult, cgr

SWEPTYOLUME _Filkerresulk. cgr

SWEPTYOLUME _relaresult cqr

SWEPTWOLUME _relativeresult,cgr

1 |

2
Mom du fichier : ISWEF'TVDLLIME_reIativeresult.cgr | Enregistrer I

Enreqigtrer sous I car j

Annuler

wr
model

10. Sélectionnez le format de fichier cgr dans la liste des types de la boite de dialogue Enregistrer sous et cliquez
sur Enregistrer.

11. Pour insérer SWEPTVOLUME_relativeresult.cgr dans KIN_EX17_01 ENSI, cliquez avec le bouton droit et
sélectionnez Composants->Composant existant dans le menu contextuel qui s'affiche.

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

T—% KIN_E%17_16_ENS1E [KIN_Ex17_16_ENS1E.1]
iy KIN_EX17_00_FIXE (KIN_EX17_00_FIXE.1)
.l—*- KIN_E317_01_ENS1 [KIN_EX17_01_ENS1.1)
4 SWEPTVOLUME _relativeresult [SWEPTVOLUME _relativeresult 1)

::::é-‘
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Filtrage des positions du volume balayé

Dans cette tache, vous apprendrez a filtrer les positions du volume balayé. Cela peut
étre tres utile, sur le plan des performances de calcul, pour récupérer des positions
dans un volume balayé. Reportez-vous a la section Définition d'un volume balayé.

Vous avez enregistré une simulation dans un objet de simulation et converti la

=/ Simulation. Vous avez obtenu un objet Rejouer. Vous avez besoin de cet objet pour
définir un volume balayé.
Ouvrez le document KIN_SWEPT_VOL.CATProduct.

o 1
' Cliquez sur l'icbne Volume balayé @ :
La boite de dialogue Volume balayé s'affiche.

Yolume balayé 7] |
— D&finition
Film I Replay.1 J

Froduit(z) & balaper W i

4 Filrage des positions [ ] Niveau de Détails

Precizion du filrage 0. 2rnn

Froduit de référence i
— Mombre de positions

[nitiales : |5‘| Filtrées :

@ 0Ok j ﬂ.ﬂ.ppliqueri - .-'f-.nnulerj

2. Cliguez sur la boite d'incrément des produits a balayer. La zone de liste permet de
sélectionner ou de déseélectionner les objets que vous souhaitez balayer.

3. Sélectionnez KIN_EX17 03 ENS3.1
Sélection des produits |

KIN_Ex17_10_ENS10.1 &
KIN_Ex17_00_FIXE.1

KIN_Ex17_08_ENSE1

KIN_Ex17 12 ENS12.1

KIN_Ex17_01_ENS1.1

KIN_Ex17_11_ENS11.1 |
KIN Ex17 07 ENS7.1

EIM Ex17 03 EMSE.
KIM_Ex17 05 EMSH.1
KIM_Ex17 04 EMS4.1 ;I
@ 0K
N

4. Cliquez sur OK.

5. L :
Entrez 20 mm comme valeur de précision de filtrage.
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Yolume balayé 7] |

— Définition

Film Replay.1 j
Produit(z) & balaper 1 produit i
4 Filrage des positions [ ] Niveau de Détails
Précizion du filtrage rmm

Produtt de référence i

— Mombre de positions

[ritiales ; Filtrées :

@ Ok j 'ﬂl.ﬂ.ppliqueri - .-'f-.nnulerj

"Cliquez sur Appliquer pour générer le volume balayé.

La barre de progression s'affiche, vous permettant ainsi de controler et, le cas
echéant, d'interrompre le calcul (option Annuler).

Calcul en cours. ..
@ Calcul du Swept Yalume
AENNNRNNRNEEN NN NN NEENNENNNNEEEEREENEENENN
Status 85% completés
Temps restant estimé :Ozec

L annler.
-

Vous obtenez ce qui suit :



Pré-visualization |

i ,

7.Cliquez sur OK.

La boite de dialogue Enregistrer sous s'affiche automatiquement :

Remarque : Vous pouvez a présent enregistrer le résultat sous la forme d'un fichier
modele CATIA.




Enregistrer sous E E3

Erreqiztrer sous 3 samples il | E‘Fl |
C3 vt SWEPTYWOLUME re
] KIN_EX17_D0_F1_ACTIVE_SOL31 EX_SOLES.cqr

El SWEPTWOLUME _absoluteresult.cgr
El SWEPTYOLUME _Filkerresult, cgr
8] SWEPTYOLUME _relaresult.cgr
El SWEPTYOLUME _relativeresult, cgr

1| | i

Marm du fichier : SWEPTWOLUME_filkerreszult. car Enregistrer I
Enregistrer zous ;e j Annuler |
wil
rodel

8. Sélectionnez le format cgr et cliquez sur Enregistrer.

Pour insérer SWEPTVOLUME _filterresult.cgr dans Productl, cliquez avec le bouton
droit sur Productl et sélectionnez Composants->Composant existant dans le menu
contextuel qui s'affiche.
Le volume balayé est identifié dans I'arbre des spécifications et dans la zone
géomeétrigue.
1
T KIN_EX17_15_ENS15 [KIN_EX17_15 ENS15.1]
S8 KIN_EX17_00_F1_ACTIVE [KIN_EX17_00_F1_ACTIVE.1)

ﬁ% SWEPTWOLUME _filterresult [SWEPTVOLUME _filkerresult. 1]
:—ﬂfjplic:atinns

r—E KpETNEnCe

==Film

l—P a Feplay.d

Pour plus d'informations, reportez-vous au manuel DMU Optimizer - Guide de
I'utilisateur.

xYd
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Description de 'atelier

La présente section décrit les icones et les menus propres a l'atelier DMU Kinematics
Simulator version 5.

La fenétre DMU Kinematics Simulator est similaire a la figure présentée ci-apres (cliquez sur
les liens pour afficher la documentation associée).

[®]|CATIA V5 - [Create_Trace.CATProduct]

n Deémarrer TeamPDM Fichier Edition Affichage In=ettion Outils Analyse Fenétre T

=&l

l

- Woreate_Trace
@ Ring (Ring.1)
@ Cog-wheel [Cog-wheel 1]
@ Bearing (Bearing. 1]
@ Slide (Slide 1)
@ Caze (Cazel)
-—r___h Contraintes
= _‘? Coincidence 16 (Cog-wheel 1 Caze 1)
— _‘? Coincidence. 17 (Caze.1 ,Cog-wheel. 1)
— ﬁ Coincidence. 18 (Ring 1 ,Cog-wheel 11
5 Fire 20 (Case 1)
—_é Coincidence. 21 (Casze 1 Bearing 1)
— _‘3 Coincidence.22 (Case.1 Bearing.1]

&

& &

glaapes .~ §

—‘fﬁ Offzet 25 (Bearing 1 Case 1)

— _‘? Coincidence. 24 (Slide 1 Bearing 17
— _ﬁ Coincidence. 25 (Slide 1 Bearing 1)
— ﬁ Coincidence. 26 (Ring.1,Slide 1)

—_ _‘? Coincidence. 27 (Cog-wheel 1 Ring.1)

A% HE® !

N

=—Applications
==hécanizmes
= Mechanizm 1

Ligisons

|:@[

Commandes

tFixe [ Cazel )
Laiz

rExpérience

==Filn

] a Replay 1

8 meé Q2D B EE 48  £Ba 5B WIALAR
|

Zelectionnez un ohijet ou une commande




Barre de menus
Barre d'outils DMU Kinematics
Barre d'outils Simulation
Barre d'outils DMU Kinematic Joint
Barre d'outils DMU Animation Générique
Mise a jour de DMU Kinematics
Barre d'outils Détection de collision automatigue

Barre d'outils DMU Space Analysis




Barre de menus DMU Kinematics
Simulator

Nous allons présenter ici les différents menus et commandes de menu propres a DMU
Kinematics Simulator version 5.

Démarrer Fichier Editer Affichage Insérer Outils Analyser Fenétre Aide

Les taches correspondant aux commandes de menu générales sont décrites dans le
manuel DMU Infrastructure version 5 - Guide de l'utilisateur.

Editer

Affichage  Insettion  Dutlz  gPour...
LET) Annuler Cirl+Z Annuler
(F3 Bétablir Ctrl+
3’% [Cauper Crl Rétablir
Capier Chrl+C
224 Coller CiY | Couper
Collage spécial... Copier
Coller
S LpErimer el Collage spécial
ﬁ Recherche... Chrl+F

Ensemblez de sélections. ..

Defifir un ensemble de s&lections

Liaizons. ..

Proprigtés Alt+Enter

% [Férer les représentations. .
Activation des Reprezentations »

Besacier COM. .

Supprimer

Charger

Description

Annule la derniere opération
effectuee.

Rétablit la derniére opération
qui a été annulée.

Effectue des opérations de
coupe.

Effectue des opérations de
copie.

Effectue des opérations de
collage.

Effectue des opérations de
collage spécial.

Supprime la géométrie
sélectionnée.



[récharger
Rechercher
Mode conception
ftade vizualization
Liens
% Compogant de remplacement...
Propriétés

I Outl:  Analyze

[ bet

Insérer

Fenétre 7

Permet de rechercher des
objets et de les sélectionner.

Gere les liens avec les autres
documents.

Permet d'afficher et d'éditer les
propriétés des objets.

Pour... Voir...

%; Mouveau mecanizme

Mouvelle liaizon

rrrrn Distance

E Groupe

L

3
‘35 Mouveau Composant
s

Bzl Mouveau Produit

M ouwveaw compazant CO
s :

a% | Mouvelle Pigce

@ Compozant existant...

_/H: Foint sur couwrbe. ..
=

_%-a- Courbes gliszantes. .
:%-‘-— Courbes roulantes. ..

Création d'un
meécanisme et de
liaisons pivots
Création d'un
meécanisme et de
liaisons pivots

Nouveau
meécanisme

A propos des
liaisons

Conception de
liaisons avec des
contraintes
d'assemblage

Nouvelle
liaison

Conception de
liaisons sans
contraintes
d'assemblage

Définition d'une
piece fixe
Enregistrement
des positions
Détection des
interférences
Détection des
distances

Piece fixe

Simulation

Collision

Distance




® ®

Composant
existant

Ouverture de

I'atelier DMU

Navigator et

sélection de

modeles



Barre d'outils DMU Kinematics

La barre d'outils DMU Kinematics contient des outils utiles dans DMU Kinematics Simulator.

@@%\%

{Reportez vous a la section Simulation avec des commandes.

Reportez-vous a la section Gestion de I'habillage des
mécanismes.

@Reportez-vous a la section Création d'une piéce fixe.

@Reportez-vous a la section Création d'un mécanisme et de
liaisons pivots
. Reportez-vous a la section Création de liaisons pivots.
Reportez-vous a la section Création de liaisons pivots avec
décalage.
Reportez-vous a la section Création de liaisons pivots avec
I'option Centré

Reportez-vous a la section Barre d'outils DMU Liaisons

cinématiques

Reportez-vous a la section Conversion de contraintes en liaisons.
".Reportez-vous a la section Conversion de contraintes en liaisons

(mode Avance).

%Reportez-vous a la section Analyse d'un mécanisme.

QOO




Barre d'outils Simulation

fReportez—vous a la section Simulation avec des
= commandes.
Reportez-vous a la section Détection de collision
automatique

. Reportez-vous a la section Définition des limites d'une
liaison.
Reportez-vous a la section Vérification des limites d'une
liaison.

Reportez-vous a la section Utilisation des capteurs.

Reportez-vous a la section Simulation a I'aide de lois
L2 . Reportez-vous a la section Définition de lois dans un
" mécanisme V5.

QO ®



Barre d'outils Liaisons cinématiques

La barre d'outils Liaisons cinématiques contient les différents types de liaison que vous
pouvez créer dans DMU Kinematic Simulation version 5.

' BRER RN L EDRSBE

Reportez-vous a la section A propos des liaisons.

Reportez-vous a la section Création de liaisons pivots.
Reportez-vous a la section Création de liaisons pivots avec

décalage
"~ Reportez-vous a la section Création de liaisons pivots avec

I'option Centré.
= Reportez-vous a la section Création de liaisons

ﬁ.ﬁ Reportez-vous a la section Création de liaisons cylindrigues.

&? Reportez-vous a la section Création de liaisons sphériques.

@Reportez—vous a la section Création de liaisons planes.

| Reportez-vous a la section Creation de liaisons rigides.

4 Reportez-vous a la section Création de liaisons point sur

= courbe.

Reportez-vous a la section Création de liaisons courbes
'K@ glissantes.
412 Reportez-vous a la section Création de liaisons courbes
A roulantes.
sn. Reportez-vous a la section Création de liaisons point sur
27 surface.

% Reportez-vous a la section Création de liaisons cardans.

- Reportez-vous a la section Création de liaisons d'engrenage.

@Reportez-vous a la section Création de liaisons vis.

@Reportez—vous a la section Création de liaisons de cable.

ce31 Reportez-vous & la section Création de liaisons crémaillére.

Reportez-vous a la section Création de liaisons double
™ cardan.



}’ Reportez-vous a la section Création de liaison a partir de
_ systemes d'axes.

Reportez-vous a la section Informations complémentaires
sur les contraintes générées.

QOO



Barre d'outils DMU Animation
genérique

DU &nimation Généngue

b % Reportez-vous a la section Réexécution de simulations.

@ Reportez-vous a la section Détection automatique des collisions.

" Reportez-vous a la section Définition d'un volume balayé a partir d'une référence
mobile.
Reportez-vous a la section Filtrage des positions du volume balayé.

% Reportez-vous a la section Utilisation de la commande Trace.
<

QDO ®



Mise a jour de DMU Kinematics

@Reportez-vous a la section Utilisation de la commande Mise a jour.

Reportez-vous a la section Visualisation et simulation de mécanismes dans
" des sous-produits.

QO ®



Barre d'outils Détection de collision
automatique

@ Reportez-vous a la section Détection automatique des collisions.

@ Reportez-vous a la section Détection automatique des collisions.

S, Reportez-vous a la section Détection automatique des collisions.

QO ®




Barre d'outils DMU Space Analysis
&2

E Reportez-vous a la section Détection des distances .

R
% Reportez-vous a la section Détection des interférences.

@ ®



Cardan

Commande

Degrés de liberté

Double cardan

Habillage

Liaison

Glossaire
C

Cardan universel entre deux produits. Le nombre de degrés
de liberté est égal a 2 (2 rotations).

Commande angulaire ou linéaire pilotant le mécanisme
cinématique.

Nombre de mouvements de rotation ou de translation
indépendants possibles pour une liaison.

Liaison de type vélocité constante entre deux produits. Le
nombre de degrés de liberté est égal a 4 (comprend deux

cardans).
H

Liste des modéles liés a un ensemble du modele cinématique.
Ces modéles ont le méme mouvement que I'ensemble.

L

Contrainte entre les entités géométriqgues de deux ou trois
produits. Il existe plusieurs types de liaison.

Liaison courbes glissantes Liaison de type roulement avec glissement entre deux

Liaison courbes roulantes

Liaison crémaillere

Liaison cylindrique

produits incluant des courbes. Le nombre de degrés de liberté
est égal a 3 (2 rotations et 1 translation) pour un

mécanisme 3D et a 2 (1 rotation et 1 translation) pour un
mécanisme 2D.

Liaison de type roulement entre deux produits incluant des
courbes. Il n'y a pas de mouvement de glissement avec ce
type de liaison. Le nombre de degrés de liberté est égal a 2

(1 rotation et 1 translation) pour un mécanisme 3D eta 1
(translation) pour un mécanisme 2D.

Liaison de type engrenage/crémaillére entre trois produits (I'un
des produits est une crémaillere, un autre est un engrenage et
le troisieme est une référence). Le nombre de degrés de
liberté est égal a 1 (translation et rotation combinées).

Liaison de type translation entre deux produits suivant un axe,
avec rotation par rapport a cet axe. Le nombre de degrés de
liberté est égal a 2 (1 translation et 1 rotation). Ce type de
liaison était appelé vérin dans la version 4.




Liaison d'engrenage

Liaison de cable

Liaison de plan

Liaison pivot

Liaison point sur courbe

Liaison point sur surface

Liaison prismatique

Liaison rigide

Liaison sphérique

Liaison vis

Limite de liaison

Loi

Mécanisme cinématique

Liaison de type engrenage entre trois produits (deux des
produits sont des pignons, le troisieme est une référence). Le
nombre de degres de liberté est égal a 1 (rotation).

Liaison de type jointure de cable entre trois produits (deux des
produits sont mobiles, le troisieme est une référence). Le
nombre de degres de liberté est égal a 1 (translation).

Liaison plane entre deux produits. Le nombre de degrés de
liberté est égal a 3 (1 rotation et 2 translations).

Liaison de révolution par rapport a un axe entre deux produits
sans translation suivant cet axe. Le nombre de degrés de
liberté est égal a 1 (rotation).

Liaison de type point/courbe entre deux produits. Le nombre
de degrés de liberté est égal a 4 (3 rotations et 1 translation)
pour un mécanisme 3D et a 2 (1 rotation et 1 translation) pour
un mécanisme 2D.

Liaison de type point sur surface entre deux produits. Le
nombre de degrés de liberté est égal a 5 (3 rotations et

2 translations).

Liaison de translation entre deux produits suivant un axe, sans
rotation par rapport a cet axe. Le nombre de degrés de liberté

est égal a 1 (translation).

Liaison de type rigide (totalement restreinte) entre deux
produits. Aucun degré de liberté n'est associé a cette liaison.
Liaison sphérique entre deux produits. Le nombre de degrés
de liberté est égal a 3 (3 rotations) pour un mécanisme 3D et

a 1 (rotation) pour un mécanisme 2D. Cette liaison était
appelée liaison de type PT/PT dans la version 4.

Liaison de type vis/écrou entre deux produits par rapport a un
axe. Le nombre de degrés de liberté est égal a 1 (translation

et rotation combinées).

Limite imposée appliquée a une liaison.

Représentation numérique ou graphigue des commandes
appliquées a un mécanisme cinématique en fonction du

temps.
M

Mécanisme comprenant plusieurs produits connectés par le
biais de liaisons.

Il peut étre simulé lorsque le nombre de commandes est égal aux
degrés de liberté (dans ce cas, le mécanisme est qualifié decomplet).



Produit cinématique

Produit fixe

Simulation cinématique

Storyboard

P

Produit rigide défini dans un ensemble géométrique unique
contenant tous les éléments requis pour décrire le mécanisme
cinématique et son mouvement.

Produit qui reste immobile lorsque le mécanisme cinématique
est en mouvement.

S

Simulation du mouvement du mécanisme a l'aide de
commandes. La simulation peut étre immédiate (les
commandes sont utilisées I'une apres l'autre) ou a la demande
(une ou plusieurs commandes sont utilisées pour un nombre
de pas donné).

Mouvement cinématique enregistre.



Index

A propos des liaisons hid) , hid) , hid)

Affichage
Indicateur de progression hid)
Liaison &, (&

cardan &

Collision (icone) bl : bl
Commande &, &

Degré de liberté hid) , hid)
Détection

Collision entre produits =

Distance entre produits El
Détection de collision automatique (barre d'outils) El
Distance (icone) El , El
DMU Animation générique (barre d'outils) El

DMU Kinematics (barre d'outils) bl



DMU Space Analysis (barre d'outils) hid)
Document version 5 &/

Double cardan '/ , (=D

Edition d'expérience (boite de dialogue) il i)
Enregistrement

Simulation hidl]

Expérience (icone) El , El , El , El

Habillage hid)

Liaison il

Liaison avec restriction totale '

Liaison courbe glissante hid)

Liaison courbe roulante El

Liaison crémaillére =
Liaison cylindrique El . El

Liaison d'engrenage =) 1E|

Liaison de cable =/ , (=D , (=D



Liaison pivot bl

Liaison plane hid)

Liaison point sur courbe =)

Liaison point sur surface =

Liaison prismatique bl

Liaison rigide hid)

Liaison sphérique =)

Liaison vis ‘T2
Limite de liaison hid sl

Loi &

Manipulateur

Pour la rotation '

Pour la translation El

Mécanisme cinématique bl

Modeéle version 4 ‘T

Produit cinématique hid)

Produit fixe '



Rejouer

Simulation &
Rejouer (boite de dialogue) hid)

Rejouer (icone) &=

Simulation

Avec des commandes il

Avec des lois &)
Simulation cinématique hid)
Simulation cinématique (boite de dialogue) = & ED

Storyboard =



Conventions utilisées

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

@ Les titres des documents CATIA apparaissent en italique dans le texte.

@ Le texte qui apparait en courrier comme Fichier -> Nouveau identifie les commandes a

utiliser.

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

Bouton de la souris Opération

o

i
n

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

Cliquer (sur une icone, un bouton dans une boite de dialogue, un onglet, un
emplacement sélectionné dans lafenétre du document etc.)

et Double-cliquer

Cliguer en maintenant latouche Maj enfoncée

Cliguer en maintenant la touche Ctrl enfoncée

Cocher (une case)

Faire glisser la souris

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

Faire glisser la souris
Déplacer

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

Les conventions graphiques sont les suivantes :

indique le temps nécessaire pour exécuter une tache.

indique la cible d'une téche.

indique les conditions prérequises.

indique le scénario d'une tache.

indique des consells.

indique un avertissement.



indique des informations.

indique lafin d'une tache.

indique les fonctionnalités nouvelles ou améliorées dans la présente édition.

Les améliorations sont également signalées par un arriere-plan bleu dans lamarge de
gauche.



Remarques

CATIA est une marque de DASSAULT SYSTEMES S.A. en France et dans certains pays.
Les termes qui suivent peuvent étre utilisés dans la présente publication. Il sagit des marques :

Java Sun Microsystems Computer Company
OLE, VBScript for Windows NT, Visual Basic Microsoft Corporation
M Spost Intelligent Manufacturing Software, Inc.

D'autres sociétés sont propriétaires des autres marques, noms de produits ou logos qui pourraient
apparaitre dans ce document.

Certaines parties de ce produit contiennent des él éments protégés par des droits d'auteur appartenant
aux entités suivantes :

Copyright © Dassault Systemes

Copyright © Dassault Systemes of America

Copyright © D-Cubed Ltd., 1997-2000

Copyright © ITI 1997-2000

Copyright © Summit Software, 1992-1996

Copyright © Cenit 1997-2000

Copyright © Mental Images Gmbh & Co KG, Berlin/Germany 1986-2000
Copyright © Distrim2 Lda, 2000

Copyright © Institut National de Recherche en Informatique et en Automatique (INRIA
Copyright © Augrin Software

Copyright © Rainbow Technologies Inc.

Copyright © Compag Computer Corporation

Copyright © Boeing Company

Copyright © IONA Technologies PLC

Copyright © Intelligent Manufacturing Software, Inc., 2000

Copyright © Smart Solutions Limited

Copyright © Xerox Engineering Systems

Copyright © Bitstream Inc.

Copyright © IBM Corp.

Copyright © Silicon Graphics Inc.

Copyright © Installshield Software Corp., 1990-2000

Copyright © Microsoft Corporation

Copyright © Spatial Technology Inc.

Copyright © LightWork Design Limited 1995-2000

Copyright © Mainsoft Corp.

Copyright © NCCS 1997-2000

Copyright © Weber-Moewius, D-Siegen

Copyright © LMS International 2000, 2001

Raster Imaging Technology copyrighted by Snowbound Software Corporation 1993-2001

Lafonction d'analyse Display 2D/2.5D ains que les interfaces MSC.Nastran et ANSY S sont basées
sur des technologies LM S International et ont été développées par LM S International .

Copyright © 2000, Dassault Systémes. Tous droits réserveés.
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