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PRESENTATION DU SYSTEME

Le portail est utilisé par les particuliers pour fermer une propriété privée (Figure 1).

Figure 1 : Exemples d'utilisation du portail.

Le principe de fonctionnement du portail est simple (Figure 2) : le portail posséde deux
vantaux (un grand vantail et un petit vantail). L'ouverture ou la fermeture des vantaux
est obtenue grace a un moteur, dont la rotation est pilotée via un boitier de commande.

Petit Grand
vantail vantail

Le moteur fait tourner un bras moteur, qui entraine dans son mouvement une bielle
de poussée (Figure 3). La bielle de poussée ouvre ou ferme le portail en agissant sur le vantail.

Bielle de
poussee

Grand
vantail

( Moteur

moteur }
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Figure 3 : détail du I'ouverture d'un vantail.

ANALYSE SYSTEME - SYSML

Le systéme étudié pour cette analyse fonctionnelle est le portail dans son ensemble.

DIAGRAMME DE CAS D’UTILISATION

uc [Paquet] Description comportementale [ a Portail cas d‘ulilisationu

portail automatique

Permettre le
franchissement
d'un seuil
aisementeten

| toute sécurité

Utilisateur

DIAGRAMME DES EXIGENCES

req [Paguet] Cahier des charges [ Portail exigencesu
«requirements
Allumer un gyrophare
ld="15"
areguirement» Text ="Un signal
Contrbler I'accés dinformation est obligatoire
- 1d pendanttoute la durée de
srequirements Text="Le portail fonctionnement du systéme”
Résistance a I'ouverture = 7
automatique doit permettre
ld="11 _ & de controler le passage =
Text ="Le portail en d'un espace a un autre, tout areguirements
position fermée ne doit pas en permettant un accés Résister a un fort vent
s'ouvrir sous un effort de facile aux personnes 5 1d="14"
poussee autorisées” Text=""Le portail 3
T T w I'ouverture ou a la fermeture
| doit pouvoir poursuivre son
arefines mouvement malgré I'effort
I exercé par le vent surles
| vantaux”
| Ay
«requirement» \
Verrouillage N
Id="4" arequirement»
Text = "Le portail fermé doit Présence d'Obstacle «requirements Le portail doit
résister a un effortimposé | - 2 rester ouvert
S tintas 'l\‘l)orme" | ld= 1,-2' _ Commander le systéme malgré un fort vent
P Text = "Le mouvement doit d="13 afin de ne pas
étre stoppé dés qu'un T a5 5 ¢ endommager le
Sy ext ="0n doit pouvoir &hi
obstacle est détecté ala Ak Iep "’ni"‘,r'“:e‘:"f:u“
[ermetlre déplacement a distance ou franchissement du
in-situ” seuil
7 ™
/ \
/
«reﬁne»/ \ arefinb%
V; N
/ \
s \
arequirements \
Fréquence et portée de la «requirements
télecommande Situation du pupitre
d="7" ld="8"
Text =" Pouvoir déclencher Text = "Le pupitre doit étre
un mouvement 3 une situé a proximité des piliers
distance de 50m afin de saisir le code
étre fiable et fonctionner d'accés en étant piéton”
sans interférences”




TP DOSSIER RESSOURCES

DIAGRAMME DES EXIGENCES — RESISTANCE A L’'OUVERTURE

A_ROUX

req a a U
arequirements
«requirements L'installation doit étre
Résistance a I'ouverture agréée par les assurances
T fangaises
S fin )
Text="Le porail en € — e ld="115"
position fermée ne doit pas Text=">Le portail verrouillé
souvrir sous un effortde & doifssiofermoisous
poussée” T~ srefines «requirements I'action d'une poussée
- o Choix des vantaux <100daN"
| Id="1.1.3"
aefnes Text = "Les vantaux doivent
| étre compatibles avecla
| résistance ala poussée
| attendue par les
Fe assusrances”
« >
Verrouillage Ly
PR \
Text = "Le portail fermé doit \
résister a un effortimposé \«satisfy»
par les assurances "Norme” \
2 2 © urefines ¥ N
«refines / N -
«requirements arequirements
/ Serrure & ti Fixation de la serrure
/ 1d="1.1.1" asatistys  |19="1.1.4"
T Text="Serrure respectant < — — — |Text="Les platines de
Appuis de serrure les normes en vigueur” fixations fournies seront
T adaptées auxvantaux
S 2E choisis”
Text="L'appuis de la
serrure sur le seuil doit étre
compatible avec les
performance de la serrure”™
bdd [Paquet] Description structurelle [ [&) BDD1 ouvre—portailu
«block»
Portail automatique
values
T ouverture = <15s
Angle ouverture = =90°
«block» «blocks
Gyrophare Partie opérative
«blocks
Partie commande
parts
: Carte de commande
: Pupitre
: Téléecommande
s ablocks
Alimentation secteur

valyes
Tension = 220V
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DIAGRAMME DE DEFINITION DE BLOC — PARTIE OPERATIVE
bdd [Block] Partie opérative [ [&) BDD12 : Partie opérative U
«block»
«block»
2 S Vi il
«block» Partie opérative Vantail gauche i
Serrure
2
«blockx»
Bloc de motorisation «block»
Bielle
values
Longueur = 280mm
«block»
Motoréducteur «block»
Limiteur de couple avec bras de liaison
Longueur = 280mm
«blocks «blockxs
Réducteur Moteur
values values
Rapport de transmission = 1/1296 Puissance = 200W
DIAGRAMME DE DEFINITION DE BLOC — PARTIE COMMANDE
bdd [Block] Partie commande [ BDD11 : Partie commandeu
«block»
«blocks Partie commande
Carte de commande
«blocks «blocks
Télécommande Cellule
«blo.ck Y Portée =v5a{;m‘es lnfraroug; i
Pupitre Fréquence = 30.87Mhz
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DIAGRAMME DE BLOC INTERNE — PARTIE COMMANDE

ibd [Block] Partie commande [ IBD : Partie commandeu

: Bloc d'alimentation
I:_;| Energie U.I
—

Energie specifigue u.i

iy
L

Alimentation générale E

]
: Carte de commande
by Ordre allumage Gyrophare L
|
ordre vantail gauche
a
vantail droit
: Cellule orere

DIAGRAMME DE BLOC INTERNE — PARTIE COMMANDE

ibd [Block] Partie opérative [ IBD : Partie opératwey

Vantail gauche : Vantail

: Partie commande
|+

Br—
Alimentation
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DIAGRAMME D’ACTIVITE — CYCLE NORMAL

act [Activité] Cycle normal[ @ Cycle normalu

1
Grand vantail Serfure Petit vantail
PR, "Mkt
[ Ouverture
| serrure
v
TR | |
[ Ouverture grand |
yaniall pendant 71 ) " Ouverture petit
vantail pendant T1
|
\ \

I

(Attente T2 ‘)

|
A\
I I
| |
S A

. R
Fermeture [ Attente
grand vantail [ pendant T3
| pendantT1 :
| I
I \
| Fermeture
petit vantail
| pendant T1-T3
|
2 y
|
|

Fermeture
‘ serrure

®

DIAGRAMME D’ACTIVITE — CYCLE NORMAL AVEC PRISE EN CHARGE D’UN OBSTACLE

stm [Machine a Etat] Fonctionnement normal avec prise en charge d'un obstacle a la fermeture [ [54 Fonctionnement normal avec prise en charge d'un obstacle a la !ermemreu

Portail Fermé
entry / Fermer serrure

appui télécommande

Cycle d'ouverture L Plus d'obstacle

entry / Ouvrir serrure
do / Ouvrir petit vantail ET Ouvrir grand vantail

at(T1s)
= “Attente plus d'obstacle
[ Portail ouvert | ‘ tente plus d'obstacle
at(12s)

Cycle de fermeture

H Attente

Fermeture grand |
vantail
do / Fermer grand vantail

at(T1s)

atras) | Fermeture peit

do / Fermer petit vantail

obstacle détecté
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DIAGRAMME DE SEQUENCE

sd [Interaction) Sequence1 [ [off Sequencel U

: Utilisateur < «blocks =] Butées de piliers | | Obstacle |

: Portail automatique
T

| |
| |
2 | |
1: Appui sur la | |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
2: Frappe du code sur le pupitre i |
| |
| |
3: Allume gyrophare ! {
o= e == | |
| |
| |
| |
- | |
" I |
: 4: Contact avec la butée | !
passage du e S |
véhicule S . !
S: cycle ouverture / fermeture :
|
I
|
&: début de fermeture 1
————————————— > \
|
|
7: Coupure du faisceau de la cellufe| !
8: Réouverture immédiate
T
|
|
|
|
|
|
|
t
|
|
U |
|
|

-
|
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ANALYSE STRUCTURELLE DU SYSTEME

Le systeme étudié pour cette analyse structurelle est le portail dans son ensemble.
Ce systéme, didactisé et instrumenté, est constitué :

e d’une piéce pilier
e d’un grand vantail
d’un petit vantail
de deux moto-réducteurs avec limiteurs de couple
de deux bras moteur
de deux bielles de poussée
de deux cellules photo-électriques (permettant de repérer les obstacles)
d’un boitier de commande
d’un ordinateur muni de la carte d'acquisition Digimétrie
e des capteurs permettant d’effectuer des mesures. On trouve :
o deux capteurs angulaires potentiométriques permettant de mesurer
les positions angulaires du grand vantail et du petit vantail
o deux capteurs d’effort permettant de mesurer les couples disponibles en sortie
de moto-réducteur et sur le vantail

Grand vantail Cellule photo
électrique
Capteur de position Capteur de
angulaire position angulaire
Capteur d'effort Moto réducteur
Piéce pilier Capteur d'effort
Boitier de
commande
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MANIPULATIONS

FAIRE FONCTIONNER LE PORTAIL

) AT,

Bras moteur 2

Bielle de
poussée 3

Grand vantail 4

Onpose OA = bx; —ay, AB=1x, BC=1x; et OC =dx, —cy,.

Pilier 1

Les dimensions sont : a =100 mm, ¢ =20 mm, | = 280 mm. Les longueurs b et d sont variables.

Les longueurs b et d sont réglables.

Chaque longueur est repérée par la position d'un curseur rouge sur un

réglet.

Pour faire un réglage, il faut dévisser (avec précaution) les vis qui maintiennent la liaison
entre les piéces, déplacer (avec précaution) la liaison selon le réglage souhaité, et revisser

(avec précaution) les vis.
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LIMITEUR DE COUPLE

Un limiteur de couple placé a la sortie du motoréducteur autorise le glissement lorsque
le dispositif vient en butée. Ce limiteur est constitué de disques empilés, « solidaires »
en alternance de I'arbre ou de la biellette. En tournant la vis de réglage, on écrase une rondelle
ressort (rondelle Belleville).

Celle-ci applique alors un effort proportionnel a sa fleche (écrasement) sur les disques.
La biellette est donc entrainée en rotation par I'intermédiaire d’'un couple de frottement
pré-réglé : lorsque celui-ci est dépassé, il y a glissement et le mouvement n’est plus transmis.
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CELLULE PHOTO ELECTRIQUE

Une cellule photo électrique permet d’interrompre le cycle en cas de rupture du faisceau.
Elle n’est pas prise en compte dans tous les modes de fonctionnement.
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MODELISATION DU MOTEUR A COURANT CONTINU

EQUATIONS DE FONCTIONNEMENT

Le fonctionnement d’'un moteur a courant continu peut étre modélisé par les équations
physiques suivantes :

D’un point de vue électrique, I'induit peut étre caractérisé par une résistance en série avec
une inductance et une force contre-électromotrice, ce qui conduit a I'équation de maille :

u(t) =e(t)+R.i(t) + L.d;—(tt)

D’un point de vue mécanique, I'équation du rotor en rotation conduit a :

dwp, (1)

]dt

= Cm(t) - Cr(t) - wm(t)

Ce type de moteur répond aux équations électromagnétiques :

Ca) =K,.i(t) et  e(t) =K, wn(t)

Terme Signification Unité
u(r) tension d'alimentation du moteur Vv
e(t) tension de la fem Vv
i(t) intensité du courant A

R résistance de I'induit Q

L inductance du bobinage mH

] inertie du rotor kg.m?*

f parametre de frottement fluide (visqueux) | N.m.s
¢, (1) | couple moteur N.m
cr(t) | couple résistant éventuel (perturbation) N.m
w(t) vitesse de rotation de I'arbre du moteur rad.s™!

K, coefficient de couple N.m.A~!

Ke coefficient de vitesse Vs.rad™!

HYPOTHESES SIMPLIFICATRICES FREQUENTES

e Les frottements secs et visqueux sont négligés.
e L’inductance de l'induit du moteur est négligée.
[ ] Kt = Ke

REMARQUE IMPORTANTE

Dans les documents qui précisent les caractéristiques des moteurs, les constructeurs donnent
1/K, et non pas K,. Dans ces conditions et en respectant les unités, on vérifie aisément
que K; = K,.
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REDUCTEUR A TRAIN EPICYCLOIDAL

FONCTION

Un réducteur a train épicycloidal est un mécanisme qui réalise
une transmission de puissance mécanique de rotation
entre deux arbres paralleles ou perpendiculaires,
avec changement du couple et de la vitesse. Le réducteur
est qualifié de « train épicycloidal » car, au cours
du fonctionnement, une ou plusieurs roues dentées appelées
satellites tournent autour d’un arbre mobile en rotation
par rapport au bati fixe appelé porte satellites (mouvement
cycloidal).

PRINCIPAUX TYPES

Il existe des réducteurs a trains épicycloidaux plans (réducteurs habituels) et des réducteurs
a trains épicycloidaux spatiaux (différentiels d’automobile).

Dans les réducteurs a trains épicycloidaux plans, on trouve ceux a trains simples
et ceux a trains doubles.

Ces 2 types sont présents dans le moyeu multi-vitesses NEXUS (figure ci-dessus).

TERMINOLOGIE ET CONSTITUTION

La figure ci-contre donne le schéma

., . , N . | A
cinématique d’un réducteur a train P b
.. . . . —— Satelites " ’(,7 ) N
épicycloidal simple. Le pignon P / X I, N
, . . . A N D
est le planétaire, les pignons S , ! / A NN
. ~—1 _Porte satellite PS / / / N N '
sont les satellites, le bras PS / ‘\_ \ \
est le porte\ satelllt(?s , 'et C “il'Bahﬁxeo /\ /\/ , \_l
est la couronne a denture intérieure. v A -/ ) /) ,/( ~d
AN
i o, = / .
Pendant le fonctionnement, e PR - A /\\7, .
les satellites S engrénent d’'une part ,>~ A
’ e \~\ _/‘
avec la couronne C et d’autre part . (S, eniamae.o e

avec le planétaire P.

FONCTIONNEMENT

Trois solides (P, S et PS) étant en liaison pivot avec le bati fixe 0, il suffit d’en bloquer un
par rapport au bati, d’en utiliser un autre pour le mouvement d’entrée et d’utiliser le dernier
pour récupérer le mouvement de sortie.

Généralement, le mouvement d’entrée est communiqué au planétaire P, la couronne C
est fixe et le mouvement de sortie est récupéré sur le porte satellites. Ce n’est pas le cas
pour le moyeu multi-vitesses NEXUS ou le planétaire P est fixe, le mouvement d’entrée
est sur le porte satellites PS et le mouvement de sortie sur la couronne C.
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TRAIN SIMPLE — RAPPORT DE TRANSMISSION

On note Zp, Zs et Z. les nombres de dents respectifs du planétaire P, du satellite S
et de la couronne C.

Une étude de la composition des mouvements associée au calcul de la raison du train
d’engrenage permet d’aboutir a la formule de Willis :

wpjp — Wpsjo  Z¢

W0 — Wps/o Zp

En bloguant la couronne C, et en constatant que Z; est généralement tres grand par rapport
a Zp, on peut obtenir des rapports de transmission importants.

TRAIN DIFFERENTIEL — CONSTITUTION ET RAPPORT DE TRANSMISSION

La figure ci-contre donne le schéma cinématique
d’un réducteur épicycloidal a train double.
Dans ce cas, les satellites sont constitués de 2
dentures de nombre de dents Zg, et Zgp.
Le planétaire P engréne avec la premiére denture
du satellite alors que la couronne C engrene
avec la seconde denture.

Denture B

Denture A

-1 Porte satellite PS

La formule de Willis s’écrit dans ce cas :

Bati fixe 0
Wpjo — Wpsyo  Zc.Zy

Wc/0 — Wps/o Zp.Zp 1

~—__ Planétaire P

-E ~._Couronne C

Les rapports de transmission obtenus sont trés importants sous un encombrement réduit
(=100).
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UTILISATION DU LOGICIEL

e Vérifier que le portail soit bien sous tension (interrupteur situé a cété de la prise
électrique).

e Mettre le boitier sous tension (déverrouiller I'arrét d’urgence si nécessaire).

e Appuyer sur le bouton Marche

Utiliser la tablette pour faire fonctionner le portail en mode automatique ou manuel

A La gache du petit vantail (béquille) doit étre déverrouillée pour faire les manipulations.
Il est possible de la déverrouiller dans le menu MANUEL puis en cliquant sur le bouton
Gache déverrouillée.

A Le capteur angulaire au niveau de l'axe du moteur a un certain jeu.
AVANT CHAQUE MESURE, caller a la main la rondelle grise du capteur (jusqu’a sentir
de la résistance) afin qu’il mesure directement la valeur de I'angle sans décalage initial.

e Ouvrir le programme TP PORTAIL Nl.ni @

TP Portail NI

— “@I

- -v“@l

R -

e Exécuter le programme en appuyant sur la fleche = ou sur les touches ‘Ctrl’ + 'R’.
e Faire vos mesures (vous disposez de 7 secondes de mesure).

Il est possible de mesurer I'angle et le couple du vantail ainsi que I'angle et le couple
du moteur.

Il est possible de déplacer les curseurs pour lire les valeurs des points des différentes courbes.

Remarque : Il est possible d’exporter les données des courbes. Cliquer (clic droit) sur la courbe
puis choisir Exporter vers Excel.
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Remarque : Les courbes peuvent étre bruitées.
et lancer le mouvement du portail AVANT de déclencher les mesures sur le logiciel.

b QT —
Fbier Gtion Affchege et Excotion Outis Fendtre Aide

@ & I | Pohce de lappheaton 25pts ~ | Sov Fav e d9-

Dans ce cas,

g ksl Bt e degre Teveon

IX_ 1Y = <8>J
SMcunewd 204 1330 Mo
Tension
17 TSI S ————— o]
o By 1 15 2 2% 3 35 4 4% 5 85 & &5 7 4 ﬂ
Temps  ——
Couple Vantai/Bati Tension 0 [N

5

4] I ‘ I
3 |
2
: |
H |
4 |
. |
£l
Curseurs: Ix iy | ®J
-+ - B8 Curseur 0o ."_'_'seJ -
Tension,
= |
0 s 1 15 2 25 3 35 4 45 5 35 & &5 7 M|, =
Temps
angle Moteur/Bat) en Mm Tensor_ | [N

ww’"
e
I

Exemple de courbes bruitées (faire la procédure décrite dans la remarque)

A_ROUX

refaire la mesure
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EXPORTATION D’UN FICHIER DE MESURE SOUS PYTHON

Pour exporter UNE mesure et |’exploiter sous Pyhton :

e Exporter la grandeur sous un fichier au format « .txt »
e Ouvrir avec Spyder le fichier COURBE_SIMPLE_NI.py
e Compléter la ligne 11 avec le nom du fichier

e Compléter la ligne 12 avec le chemin d’acces au fichier (avec des \\ au lieu des \
et finir avec des \\).

e Compléter la ligne 14 avec les bornes inférieures et supérieures du temps.

Exécuter le programme. La courbe se trace automatiquement.

Il est ensuite possible de compléter le code selon ce que vous souhaitez tracer ou calculer.

Pour exporter DEUX mesures et les exploiter sous Pyhton :

e Exporter la grandeur 1 sous un fichier au format « .txt »

e Exporter la grandeur 2 sous un fichier au format « .txt » avec un nom différent
e QOuvrir avec Spyder le fichier COURBE_DOUBLE_NI.py

e Compléterlaligne 11 avec le nom du fichier de la gradeur 1.

e Compléter la ligne 12 avec le nom du fichier de la gradeur 2.

e Compléter la ligne 13 avec le chemin d’accés au fichier (avec des \\ au lieu des \
et finir avec des \\).

e Compléter la ligne 15 avec les bornes inférieures et supérieures du temps.

Exécuter le programme. Les courbes se tracent automatiquement.

Il est ensuite possible de compléter le code selon ce que vous souhaitez tracer ou calculer.
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COMPLEMENTS SIMULATION

SOLIDWORKS/MECA3D

Compléments pour les liaisons engrenage :

G

Pour la liaison engrenage

@ Choisir les deux pieces qui engrénent.

A_ROUX

@ Pour les objets a sélectionner, il faut sélectionner lI'axe de chaque roue dentée.
Pour cela, il est possible de sélectionner soit une surface cylindrique soit un cercle, ayant pour axe
celui de la roue sélectionnée. En maintenant la touche Ctrl du clavier, on peut sélectionner la surface

sur la deuxieme roue.

@ Indiquer le nombre de dents de chaque roue et si nécessaire I'angle de
I’orientation du pas.

pression et/ou

-
Définition de données géométrigues h
Mode de définition Objets Dentures
Par cortraintes Roue | : 18
(@) Par objets Roue 11 : 25
Tangence
[ nverser les axes (@ Extérieurs Intérieure
Base |déale |
Entraxe: |26.6587
6] 2357 -1.654 30.000 Pression: 20
X 0,000 0.000 1.000 Hélice: 0
¥ -0.935 -0.097 0.000 Module : | 1.2418
z 0.097 -0.995 0.000 N ~
@ Droite () Gauche
<Précédent || Teminer | [ Annuer | [ Ade

Remarque : La roue | correspond a la premiére piéce saisie.
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Compléments pour |I"étude statique/dynamique :

Ajouter un effort :

Rlel€[m| 1
=-[E Etude 14/12/2020 09:00:57
=[] Mécanisme
- Pidces
% piecel«<1>
pieced«<1>
=@ Liaisons
= Pivot]
-89 Fluide I
i+i-_| Entrée Raz...
- Analyse Propriétés...
=R R’sullal_s Affichage »
[+-£_3 Chain
(\_’ Trajec Accélération de la pesanteur...
-} Courbes
=1L Résultats Inter Ftudes
[ Courbes

Un menu apparait. Il est possible de choisir parmi 16 Actions Mécaniques différentes.

Sélection du type d'effort
~ / =
\/(\' t E
Constant liéa la ... Verin Moteur
Variable fixe Variable liéa la p...  Verin variable Moteur variable
W= 1) Yz L
/_‘/_/ V(\ —t =
Inconnu fixe Incennuliéala..  Verininconnu Moteur inconnu
G » < =
Ressort variable  Amortisseur vari...  Barre detorsion  Aérodynamique
< Précédent [ Suivart > ] [ Teminer ] [ Aide ]

Pour chacune, il est possible de :

e Donner la valeur de I'action mécanique entre deux piéces ou au nivea
(Vérin ou Moteur).
e Rentrer une valeur variable issue d’'une courbe préalablement rentrée.

e Chercher a déterminer la valeur d’'une action mécanique (Vérin

ou Moteur inconnu).

Remarque : Les actions mécaniques de type Vérin ou Moteur (mais aussi Ressort et Amortisseur)
correspondent a des actions mécaniques entre deux pieces. Les autres actions mécaniques

correspondent a des actions s’appliquant sur une seule piéce.

A_ROUX

u d’une liaison

inconnu
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Pour résumer :
Si I'on souhaite en entrée :

e Une force 2> Vérin
e Un couple 2> Moteur

Si 'on souhaite déterminer en sortie :

e Une force (inconnue) > Vérin inconnu
e Uncouple (inconnu) - Moteur inconnu

Analyse Statigue/Dynamique :

Remarque : On vérifiera bien que le mécanisme est isostatique. Si tel n’est pas le cas, il est peut-étre
nécessaire de revoir la modélisation des liaisons dans notre mécanisme afin de le simplifier
et/ou d’empécher certains mouvements inutiles.

Affichage des courbes d’effort :
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Compléments pour un mouvement avec une courbe en entrée :

Ajouter une courbe en entrée :

@ Cliquer (clic droit) sur « Entrées » puis « Courbes » puis « Ajouter... ».

Une fenétre apparait. Il est possible de charger une courbe déja faite ou d’en créer une nouvelle.

Propriétés Entrée Courbe X
Fichier |o] &reie
Caractéristiques

& créer v ook % Amnder ¥ aide

@ Cliquer sur « Créer ».

Une nouvelle fenétre apparait afin d’éditer la nouvelle courbe.

Edlteur de courbes v2.0A23 pour Mecadd - © Atemi, 1993-2018 -

e | v | v || o | _onen | ] ouz || e | i | [Foma] |

x

r P Comnd
won 41599
I Davin 1 e
I Ddivia2 Toe
(g . Ferin
ST . o |
ci =]
 Caiven Tor
o == = = == R o
™ Cope
_tem | . e |
= Bormes.
Aokt P Copet
Homa. Ingrmel
|
-
Urstés:
)

| A Ervegutiar o

Il est possible de créer toutes sortent de courbes en utilisant les différents boutons présents sur la
fenétre.
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Créer une courbe :

Une nouvelle fenétre pour définir la courbe apparait.

x

Définition des Courbes: 201 Points

Farmule f[x] |1 1Y

Intervalle de |D a ‘20 Inc |D.1
b Ymin 0.00000000
e Ymax  200.00000000

Annuler

Remarque : Une courbe complexe peut se faire en plusieurs parties. Le logiciel permet de créer
des courbes sur des intervalles qui sont a définir.
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Une fois la courbe globale réalisée, le logiciel trace la courbe sur la fenétre de I’éditeur de courbe.

Undo Fart EWacer | EMacFen| RAZ Ficher Lite Fomue 801

Remarque : Si I'on souhaite modifier la courbe, il suffit de rentrer de nouveau une formule sur
I'intervalle sur lequel on souhaite modifier la courbe. Les modifications seront ensuite faites
automatiquement.

La courbe est maintenant tracée sur la fenétre « Propriétés Entrée Courbe »

Propriétés Entrée Courbe x
Fichier | C:\Jsers\arousx\Documents\courbe. orb L SReire
Caractéristiques

Nombre de points: 601

Lissage : aucun

Périodicité : Non

Unité : rad/s

Limites de la courbe (X, ¥) :

0.000000e+00  0.0000002+00

6.000000e+01 2.000000=+02

.4 v ok K Amnuer ¥ Aide

La courbe apparait dans I'arborescence (Courbel) dans la partie « Entrées » puis « Courbes ».

Remarque : Il est possible de sauvegarder cette courbe pour l'utiliser dans une autre étude par
exemple.

Remarque : Les unités de la grandeur tracée peuvent également étre vérifiées sur cette fenétre.
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@ Lancer I'analyse.

@ Choisir le type d’étude : Cinématique, Statique ou Dynamique.
@ Choisir le mouvement pilote (entrée du systeme).

@ Chaoisir « Vit. Variable » pour le type de « Mouvement ».

Choix des parametres de calcul X
& Scenaiin 1

N Liaison | Compos. |Mouvement Vitesse Entrée |

1 = Pivotl Roc (150067... [ Vit, Variable |

Mouvements d'entiée

Ene TolEnees | ot 2
Agorithme RK4S o e O Viesss rotation motew
- [ Vitesse ratation plateau
Postions Duiée . [ Accélération plateau
Pas de caleul (5] . L] CoUPLE MOTEUR
- [ COUPLE PLATEAU v
Valeur [0.005 i | 0.0001 -: Commentaire
® 00 PO ® @

@ Cliquer sur la case « Entrée » puis cliquer dans I'arborescence sur la courbe d’entrée crée
(Courbe1l).

e res 4
& Scewol
N | Ussea | Compos |Mouvement |  Vitesse Entrée
1S Pt R 1.50067_. Vit Variable

) Mouvements derinée

et [Dmamgw ] Tokee [, Al

@ Compléter les autres parameétres de calculs sur la fenétre.

@ Lancer la simulation.



