Sciences de |'ingénieur Nom :
: . . . . Prénom .
Simulation multiphysiques des systemes_2 | pate:

Simulation 3D avec SimMechanics:
Ouvre portail Advisen

Objectifs :
» Branchement d’'un moteur a courant continu sur
une liaison mécanique
» Mise en place des efforts extérieurs : joints
actuators
* Mise en place des capteurs : joints sensors
» Réalisation d‘une simulation

Probleme technique :
Déterminer la tension aux bornes du moteur etdpoe
de réduction pour obtenir une ouverture du poeail0s.

e Ouvrir le fichier d'assemblage dans Solidworks gisver simechanics link dans les
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Sciences de |'ingénieur

Nom :

Simulation multiphysiques des systéemes 2

Prénom
Date :

Enregistrer sous, au format simmechanics link datre dossier de travail.

m Enregistrer sous

i

- -

=

OO [1» Avidsen » Ouvre Portail Avidsen SW

~[ 42 || Rechercher dans : Ouvre.. P

_ T Medsls [ Anmmatont ]

Organiser v Nouveau dossier
= =
. Favoris Nom
M Bureau

| [79ea78¢6-6348-4ade-84d2-a631195937...
< Emplacements rél = _ouvre portail SLDASM

14 Télechargements ‘® arbre de sortie. SLDASM

& SkyDrive = W arbre intermediaire.SLDASM
"W axe moteur,SLDASM
. Bibliothéques ® batiSLDASM

“.. Documents ““. bielle mesure.SLDASM

+. Images % boulonSLDASM

Modifié le

04/09/2013 19:04
04/09/2013 19:07
04/09/2013 19:06
04/09/2013 19:06
04/09/2013 19:06
04/09/2013 19.07
04/09/2013 19:06
04,/09/2013 19:06

Type

Dossier de fichiers

SolidWorks Assem..
SolidWorks Assem..
SolidWorks Assem...
SolidWorks Assem...

SolidWorks Assem...

SolidWorks Assem.

SolidWorks Assem..

4. Musique - 4

i

Nom du fichier; _ouvre portail SLDASM

Type

A blage idasm)

Assemblage (*.asm;*sldasm)
' Assembly Templates (*.asmdot)
Part (*prt;* sldprt)
Parasolid (*x_t)
Parasolid Binary (*x_b)
IGES (~igs)
STEP AP203 (*step;*.stp)
STEP AP214 (*step;*.stp)
= = IFC 2x3 (Lifc)

Description

Cacher les dossiers

I!! @ El patte ve ACIS (%sat)

% # () Ecron STL (*st)
[ ® 1) Rone VRML (-wrl)
R () RonceDrawings (*.easm)
e ) ROmAdmbe Portable Document Format (* pdf)
Qﬁ equerre Universal 3D (*.u3d)
=1 - 3D XML (*3dxml)
B0 COUE pdobe Photoshop Files (*psd)
PR fixati pgobe Niustrator Files (*.ai)
B ®(-) DOU picrosoft XAML (xaml)
¥ (-) VisCt CATIA Graphics (%.cgr)
% & () Ronc ProE Assembly (+.asm)
89 ® boulon.JPEG (*jpg)
0 Contrainte HCG (*hcg)
£F Repetition HOOPS HSF (hsh)
SimMechani ink (* xml)
Tif (*1if)

portal. SLDASM *

Esquisse
avec lignes
d'édatement

L

Instant3D

B @ (o @ R B

Fermer solidworks et lancer Matlab.

1- Importation du fichier solid works.

Activer votre dossier de travail comme répertomarant de Matlab.

4\ MATLAB 7.11.0 (R2010b}

File Edit View Debug Parallel

Desktop Window Help

D & Bl o & Bl | @ CurentFolder C\Users\Nii\Desktop\Secateur Infaco SW

=

Shortcuts @ How to Add [Zl What's New

Ji « Secateur Infaco SW *

Name

formation_simulink advisen sinpac_b.. *

o el Command Window

vol@

MATLAS desktop keyboard shorteuts, such as Ctrl+§, are now customizable.
many keyboard shortcuts have changed for improved Congistency

In addition,
across the desktop.

Open Ctrl+D

Open Outside MATLAB

Create Zip File
Rename F2
Delete Supprimer
New Folder

New File ¥

Compare Against >
Source Control L

Cut Ctrl+X
Cirl+C

Copy
¢ CrisV

tomize keyboard shortcuts,

use Preferences.

Add to Path "
Remove from Path Y

Selected Folders

Selected Folders and Subfolders

Indicate Files Not on Path

Locate on Disk

Refresh F5

4 Start| Ready

From there,
© previous default settings by following the steps outlined

here if you do not want te see this message again.

you can alse
in Help.

“02Xx . w02 X
@ New to MATLAB? Watch this Video, see Demos, or read Getting Started x B fse. -
Name «
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Sciences de |'ingénieur Nom :

) ) . . N Préenom :
Simulation multiphysiques des systemes 2 Date -

. Taper la commande : mech_import dans la fenigm@mmande de Matlab.
Choisir votre fichier XML importé depuis solidworks valider.

¢ s it T T T .

ENE T A B @ Cuses Folder] O\ lersihi i Do Secaien oo S8
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Maree It micade: fre =
S @ [msst il vane rrapckal
- 3ovmn
bamiar Updata exsting moded
Ardd b mwdsting =l
Livigesit it sxdsting el {ieplica ahafol o Gubstin contsnts)
Phemui ek spoaly mode ta mpst imo {default is model rama spackiod in XML
T N Hoded name-
Sedect Pl Mogebng €M1 fEe 40 impodt E—ﬂ . .
x . Sy subedeetonm ba infeo ke
K3 (= ke + Secmearinizco S & tomsation simbnk sdeisen srpsc begle + B » -y v - O
Lrganiar = Boars doeibar = i e
9 a
I magee -
- kil
o Tip
= e Rézset b defindt 5o tingss
E = = =
5 g oK Cancel Hedp
X
=
=
) e pa e e
Mo i fichier: arhisencomi il
Dantit Anrnse wh
Sear

. Ouvrir la simulation 3D et mettre les pieces du elegimMechanics de la méme couleur que
les piéces de la maquette 3D.

cogrsz B dfl F

Rewalute1 el el Cylindrical
Cs3 o e
S <
CS4d B C5=

b ati-1 bizlle mesure-1

colgosz
4

RevoluteZ arbig de sortie-1 Revolute

Clic droit / foreground et background
color

Pour changer la couleur des blocs
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Sciences de |'ingénieur Nom :
. . . . . Prénom :
Simulation multiphysiques des systéemes 2 | pate -

2- Mise en place d‘une motorisation :
Il faut ajouter un port au niveau de la liaisonretiairbre de sortie et lebati pour permettre
de connecter le moteur.

coprsz [ B [ﬁ F
Revaolute el Cylindrical
CE3 L
—m|coy
[me=) —
b ati-1

coposz

arbre de sortie-1

FiewalNte2 Fewalute
Clic droit\sur la liaison / explore :
\
— Zonneckion pararneters
Current base: C54@bati-1
Current Follower: CaZmarbre de sortie-1

Mumber of sensor J actuatar ports:

Réaliseretconnecterle moteur suivant en utilisant les éléments dekdthéques de

Simscape :
Simscape/ utility*™"""""" 777 o [
—1 Inertia Mechanical S
? I Pg-ni:.rr::t!:k courant :IH Fotational Reference
! "L YL :
' Current Sensar AV 1 | B .
| | i ] : R
: . '"dL:":t':'r Rotabiesal —a SE.D o Jr
! DE Woltage Source | C : ——— Electromechanical | Revalute -
: ! ' | ' II:-:-mrerter | GearBox Rotational
' i il o e ' E i Interface
! : | Meshanical | ! SimMechanics/
fE0 : ! JJ'_ O Ru:-tatllnnal Reference : Interface éléments
Salver i i\ = Electrical Reference i i E e 1
Configuration ' . ' ] ' ! :
| ! | 1 v * 1
! ' v v . L |
: v T Simscape / foundation library
! Simscape / foundation library  / mechanicall rotational v
/ electrical / electrical elements _ o
. elements Simscape / foundation library
v

) ] / mechanical/ mechanism
Simscape / foundation

library / electrical / electrical
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=y m%% Sciences de |'ingénieur s;)émno:m _
Simulation multiphysiques des systémes 2 | pate -

- Choisir les parametres des différents élémentsabld cliquant dessus.
- Dans simulation / parameétres de configuration Isthte solver odes15s qui est le

plus adapté.
- Lancer la simulation d‘une durée de 10s avec umaida de 24V et un réducteur de

rapport de réduction de 50.

3- Mesure de la vitesse et de I'angle:

Pour récupérer la valeur de la vitesse de rotatiomantail par rapport au bati, il faut mettre
en place un capteur de vitesse spécifique suaikoh : joint sensor .

Ce joint sensor convertit le signal physique enaligimulinks et peut donc étre branché
directement & un scope.

Simmechanics/sensors
and actuatopdint sensor

v ...l_|

7 1
vitesse rotation barriere

Joint Senzor

wantail-2

Fevalute

b ati-1

Pour choisir les parameétres a mesurer : Clic groite sensor / explore
|

—Measurements
Primitive Cutpuks
Connecked to primitive: R1 LI
[T angle IInits: Ideg LI
¥ angular velocity IInits: Irpm LI
[T angular acceleration Lniks: ||:|eg,l's’\2 LI
[T Computed torque IInits: IN*m LI
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Sciences de |'ingénieur Nom :
. . . . . Préenom :
Simulation multiphysiques des systemes_2 | pate:

4- Mise en place d'un couple résistant de 40 N.m sua liaison pivot entre le vantalil
et le bati.

La valeur du couple est une valeur fournie par Bimkwet transformée en signal physique
par un joint actuator.

..I-:nint Actuatar ‘%F » I:l

Jaint Sensar witesse rotation barriere

- i 2 ¢

wantail-2

Rewalute

Réglage des unitésdouble clic sur le joint actuator

5- Regrouper les sous ensembles en bloc et mettre umage sur le bloc
Sélectionner les systémes que I'on souhaite regroafic droit / create subsystem
Pour mettre une image, il faut la sauvegarder tarépertoire de travail de matlab.

Clic droit sur le cadre du subsystem / edit mask
Utiliser 'image du moteur et de I'advisen dansdpertoire images

Edit  Yiew Simulation Format  Tools  Help

|E”E§|J%E|4==ﬁ>‘[r|fﬂe PIIEEI IN:::rmaI j
SE=ETy

Iron & Ports I Parametersl Initializatiu:unl Du:u:umentatiu:unl

—Cpkions 4 | ~Icon Drawing commands
Block Frame image (imread (' assewb lagel. jpog'))
Wisible - —

Icon Transparent

I Opague |- lI

~Examples of drawing commands

Command I port_label (label specific ports) v|

=y
Synbax  port_|abel(output!, 1, s .
IInmask, | Cancel | Help | Apply | —
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Sciences de |'ingénieur Nom :
: . . . . Prénom .
Simulation multiphysiques des systemes_2 | pate:

Exemple de résultat que I'on peut obtenir :

=@ —
Joint Aty ater Jeint Senser Vitissa fotation baniare
Subsystemn
%::) DC Waltage Soutce L
1 L
mateur DT
. En double cliquant sur le moteur on peut accédeicamposants.
. Faire varier les paramétres du moteur pour obtererouverture de 90° en 10s.
Activité n°2

. Importer les pieces du fichier xml barriére stagigavec le module mech_import
. Mettre en place un moteur elctrique CC
. Faire la simulation pour la barriére.

CF sssemblage Axe Lisse-1 Flanar

1.

assemblage Manivelle-1 Revolu

Joint Sensor

vitesse bamiere

Joint Spring & Demper

—SE E
Inedis Mechanics| S50

PS-Simulink courant Rotational Reference

Converter
CUEWHM»ﬁ lr o —

Resistor  Inductor g . 9@ - ‘@'RF
d;) DC Voltage Source - Sl &) Revolute -
I b oLl Gear Box Rotational
Interface
=
1 Mechanicsl

Configuration R Rotstionsl Reference

T
=

Electrical Reference
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