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PRESENTATION DU SYSTEME

La capsuleuse s’insere dans une chaine de conditionnement de produits. Elle est utilisée
dans de nombreux domaines industriels, alimentaires ou pharmaceutiques, pour lesquels
la mise en bocal est largement pratiquée.

Exemple de capsuleuse industrielle dans le domaine alimentaire.

Exemple de capsuleuse industrielle dans le domaine pharmaceutique.
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MISE EN SITUATION DU SYSTEME

Le support proposé est un systéme industriel qui s'insére dans une chaine de conditionnement
de produits alimentaires, entre 'unité de remplissage des bocaux et le poste d’étiquetage.
Sa fonction principale est de « fermer de maniére étanche un bocal avec une capsule ».

Bocaux en
entrées, i Capsules Partie commande
ouverts avec automate

programmable

Bocaux en
sortie,

capsuleuse

Cette maquette est instrumentée et comprend plusieurs parties :

un convoyeur linéaire d’alimentation des bocaux ;

un systéme électromécanique de transfert et d’indexation des bocaux
(moteur, mécanisme roue / croix de Malte, étoile de transfert) ;

un magasin de stockage des capsules ;

une téte de vissage des capsules (vérin V2, vérin VR, ventouse, vacuostat et générateur
de vide) ;

une téte d’approvisionnement en capsules (vérin V1) ;

un vérin de serrage des bocaux, destiné a maintenir les bocaux pendant le vissage,
un convoyeur linéaire d’évacuation des bocaux ;

une partie commande par automate programmable et un pupitre de commande.
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Systéme

électromécanique de

transfert et d'indexation Ig';g: des
des bocaux | capsules

Convoyeur

linéaire =

d’alimentation Convoyeur

des bocaux I|r'1éa|re )
d’évacuation

Téte
d’approvisionnement
en capsules

Magasin de
stockage des
capsules

Croix de
Malte

[ Vérin v2

Moteur

Vérin VR

Ventouse

Vérin de
serrage

La ventouse est associée a un vacuostat et a un générateur de vide. Le vacuostat délivre
une information de sortie des qu’un seuil de vide déterminé et réglable est atteint.

Vérin V1

Le convoyeur linéaire d’alimentation améne un bocal Bn dans une encoche i de I'étoile
de transfert. Cette étoile de transfert est liée a un mécanisme a croix de Malte.

Le mécanisme a croix de Malte est composé d’une roue pourvue d’un galet et d’une croix
de Malte. La roue, commandé par un moto réducteur asynchrone, est en rotation et entraine
dans son mouvement le galet. Au cours d’un tour de la roue, le galet va s’engager
dans une rainure de la croix de Malte, puis s’en dégager. La croix de Malte est donc entrainée
en rotation autour de son axe de fagon intermittente par la roue.
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Dans son mouvement,

A_ROUX

la croix de Malte entraine I'étoile de transfert, et le bocal Bn,

placé dans I’encoche i, est alors amené sous la téte de vissage. Ce bocal est immédiatement

bloqué par le vérin de serrage.
Ensuite le bocal Bn+l prend place dans I’encoche i

+ 1 de I'étoile de transfert.

Lorsque la capsule est vissée sur le bocal Bn, la croix de Malte entraine a nouveau I'étoile
de transfert, le bocal Bn est dirigé vers le convoyeur linéaire d’évacuation et le bocal Bn+1

est quant a lui conduit sous la téte de vissage.
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d’alimentation
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ACTIONS ET INFORMATIONS DISPONIBLES SUR LA CAPSULEUSE

Actions disponibles sur le systeme :

o tourner étoile de transfert

o bloquer bocal (monostable)

« sortirtige V1

e rentrertige V1

e sortirtige V2

e rentrertige V2

e tourner VR pour visser

« tourner VR pour dévisser

o réaliser la dépression (monostable)

Informations disponibles sur le systeme :

e étoile de transfert tournée
e bocal en entrée

e bocal bloqué

o tige V1 sortie

e tige Vl1rentrée

o tige V2 sortie

e tige V2 rentrée

e VR tourné pour visser

e VR tourné pour dévisser
e dépression réalisée

e dépression arrétée
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ANALYSE SYSTEME — SYSML

DIAGRAMME DE CONTEXTE

bdd [Paguet] Contexte | Diagramme de contexte JJ

wsystems
Encapsuleuse de bocaux

parts
§ . Partie opérative wexternals
Industriel - Partie commande ——— Bocal

) v

Capsule Verre
wexternals

Environnement

/N

wexternals £ i ?mal»_
Energie Pneumatique LA ke rque
valuss
valuss
hare 220V -50H=z

DIAGRAMME DE CAS D’UTILISATION

uc [Paquet] Cas d'utiisation [ Cas dutiisation ]J

Encapsuleuse de bocaux

Capsuler
automatiquement
des bocaux

lndustriel\

Reégler la
machine par
un mode
pas a pas
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DIAGRAMME DES EXIGENCES

« Requirement »
Productivité

Id=1.1

Texte = « La capsuleuse doit étre
capable de fermer 600 bocaux a
I'heure »

Id=12

Texte = « Lors du transfert d'un
bocal non capsule, aucun
débordement n'est autorisé »

« refine »

Vitesse du centre de
gravité du bocal
inférieure a 1 m/s

A_ROUX

« Requirement »

Energie
d=2.1
Texte = «La capsuleuse doit s'adapter au 220
Vo
d=22

Texte = «La capsuleuse doit s'adapter a
I'énergie pneumatique de 5 bar »

« Requirement »

« Requirement » « Requirement »
Capsuleuse Sol

Texte = «L'opérateur
doit pouvoir régler la
cadence de production »

DIAGRAMME DE DEFINITION DE BLOC

s'adapter a un sol incliné de 5° au
maximum »

Opérateur T |1d=3
Id=5 Texte = « La capsuleuse doit

« Requirement »
Transfert des bocaux

Id=4

Texte = « Le transfert
des bocaux doit se faire
avec une erreur statique
inférieure & 1% »

bdd [Paquet] Diagrammes structurels [ BDD : Encapsuleuse |J

«blocks
Commande . Systéme de transfert des bocaux

pan:
L" Moteur tapis
F‘ Tapis
T ! Variateur de vitesse

l

Energie électrique

Energie électrique
Energie =y Partie opérative

«blocks
Systéme de mise en place du bouchon
Energie électrique Pparts
» Ventouse

" Téte de vissage
Enorgia prioumatipe ‘rj—[ Distributeur vgnmuse
Distributeur Vérin rotatif
Vérin vertical
: Générateur de vide

/ Veérin rotatif
Distributeur Générateur de vide
Distributeur Vérin vertical
Capsules
[ «blocks [ Energie pneumatique

]ﬂrolr d'amenée des capsule:
— | Sortir tiroir()
Rentrer tiroir()

ablocks
Patin

Energle électrigle

«blocks

«system»
Encapsuleuse de bocaux
properies

+ Industrie!
references
Bocal
Environnement

Moteur
Réducteur

Plateau étoile
Moteur
Plateau étoile
Reducteur

Plateau étoile

Systéme de transfert
pans

Croix de Malte

Croix de Malte

Energie élec Lb «blocks
I Unité de traitement

parts

- Automate
- Pupitre
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DIAGRAMME DE BLOC INTERNE — MECANISME DE TRANSFERT

ibd [Block] Mécanisme de transfert[ Mécanisme de transfert | ]

nergie mécanique : Plateau étoile

Céble élecirique

'Arbre moteur Arbre enfrée Arbre sortie Doigt )
Arbre sortie

DIAGRAMME DE BLOC INTERNE — SYSTEME DE MISE EN PLACE DU BOUCHON

ibd [Block] Systéme de mize en place du bouchon | Systéme de mise en place du bouchon lJ

Energie électrigue

Energie pneumatique

Commande

: Vérin vertical

: Distributeur Vérin vertical
_d Energie pneumatique

?

“operations
—“FDescendre téte()
+Monter téte()

| —

Energie mécanigue

(U]

: Distributeur Vérin rotatif

: Vérin rotatif

I

: Téte de vissage

i

 —

Energie mécanigue

: Distributeur Générateur de vide

: Générateur de vide

-operations
Arréter vide()
+Faire vide()

—

Energie :Ventouse

DIAGRAMME DE BLOC INTERNE — SYSTEME DE TRANSFERT DES BOCAUX

ibd [Block] Systéme de transfert des bocaux [ Systéme de transfert des bocaux LJ

L Commande
&

: Moteur tapis

Energie électrigue
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DIAGRAMME D’ACTIVITE
(act [Activité] Capsulage[ Capsulagelj
. °
Allumer ) A )
(T = voyant " Marche i
marche | convayeur
A
B 9
) A ) | Sortir tiroir
[:Taurner plateau:] | (Tiroir d'amenée des capsules::}J

— !
| Bloquer bocal

S
Descendre téte |
‘_ (Werin vertical )
P
[ Faire vide
‘_ (Générateur de vide::)
P
" Montertéte |
‘_ (Wérin vertical::)
P ‘\L‘ n,

Rentrer tiroir
| (Tiroir d'amenée des capsules:)

o

Capsule “\,

préte
P
| Descendre téte
|. (Weérin vertical::}
PR S
| Visser
|. [(Werin rotatif.:)

P
" Arréter vide i
‘_ (Générateur de vide::}

I

| Mettre en PO 3




TP DOSSIER RESSOURCES A_ROUX

MANIPULATIONS (d’apres notice fournie par les BTS CPI)

Mise en service du systeme
Alimentation

Deux raccordements sont a effectuer ou a vérifier :

- Alimentation électrique de I'armoire (230 V AC) via la prise 2P+T,
- Raccordement de la partie pneumatique (mise en pression du systeme).

Mise en service

Voici les opérations principales pour mettre en service le systeme :
- Mettre l'interrupteur sectionneur Q1 sur la position ON,

- Déverrouiller I'arrét d'urgence et fermer la porte de la partie opérative,

- Appuyer sur le bouton poussoir bleu « Rearm » se trouvant en face avant
de I'armoire (réarmement du relais de sécurité PREVENTA se trouvant dans
I'armoire).

- L'écran tactile doit alors afficher la page d’accueil.

!

Initialisation . Init
terminée

Entry / Marche tapis —_—r Attente .

<
-+

Do / Montée téte -

-
Opérateurf
Choix Mode
maintenance Opérateur/

Choix Mads
Capsulage

Do / Rentrée tiroir Opeérateur/
Retour accueil

Do / Dévissage

Opérateur/
Dio / Rotation croix Malte Retour accueil

¥
After 3s f Amét tapis | Maintenance Capsulage
j (@S]

4

Réarmement

Arrét d'urgence

- 5 modes de fonctionnement sont accessibles depuis cette page :
o Capsulage en continu,
Capsulage d'un seul bocal (1 cycle),
Capsulage en mode "Pas a Pas",
Mode Expérimental pour l'acquisition de données,
Le mode Maintenance permet de piloter les actionneurs
indépendamment.

o O O O
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Mode Capsulage (Continu ou un Bocal)

Le Mode "Ca

u

psulage Continu" permet :

La mise en fonctionnement du systéme sans interruption, tout en ayant

ne vision du systeme étape par étape,

Deux situations peuvent se produire :

o Si plus de bocal en entrée, alors le systéme fera 1/4 de tour pour
évacuer le dernier bocal, et attendra un nouveau bocal en entrée
du tapis,

Soit I'opérateur décide de sortir de ce mode en appuyant sur la
maison.

Ce symbole changera de couleur et un message clignotant
apparaitra "Arrét en cours". Le systéme terminera alors son
cycle et la fenétre d'accueil s'affichera.

Arrét
en cours

(1)
"

Capsulage d’un bocal

<

Retour I

accuenl <>

Pas de retour
accueil

g L
7
0

présence
bocal

Arrét d'urgence

Positionnement bocal

Descente

»| Rotation Sortie 5 _,@
croix Malte tiroir téte

Dépét et vissage capsule

@ > Montée Rentrée Descente ™ | Bmgé. Vissage
téte tiroir téte bocal
\__ Entry/ Activation aspiration Exit / Arrét aspiration
v
Evacuation bocal
Montee Dévissage Rotation RO
croix Malte
Entry /Marche tapis Exit / Arrét tapis j
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Le Mode "Capsulage Un bocal" permet :

- La mise en fonctionnement du systéme sur 1 cycle uniquement, tout en
ayant une vision du systéme étape par étape,

- Pour lancer le mode "capsulage 1 bocal", il suffit d’appuyer sur le bouton
« Départ Cycle », et d'insérer un bocal en entrée du systéeme. Les voyants
d'état s'allumeront alors les uns aprés les autres afin dindiquer a
I'utilisateur chacunes des étapes.

- En fin de cycle l'opérateur aura 2 choix : )’“\
o Soit revenir a I'accueil appuyant sur la maison.

o Soit relancer un cycle.

/ Capsulage d’un bocal \
( Positionnement bocal \
o > Rotau'org Sortie Desoenh t’ @
Retour v croix Malte tiroir téte
accueil \
OF
b / Dépdt et vissage capsule
accueil %
Montéeg Rentréeg Descent@ BIOCHGJ!?'Q \nssages 0)
% @ > 2 o 2 : bocal
N téte tiroir téte
e Attente Q
k Entry / Activation aspiration Exit / Arrét aspiration /
I—» v
DrEsence ( Evacuation bocal
bocal
o Montéc® Dévissa Rc?tatioap @ @
Arrét d’urgence téte groix Malte

K Entry /Marche tapis Exit / Arrét tapis /

Situations d'urgence

Deux situations sont possibles : Arrét d’'urgence ou ouverture porte de la partie
opérative.

- Lors d'un cycle de fonctionnement, si l'utilisateur appuie sur le bouton
d’arrét d'urgence ou s'il ouvre la porte de la partie opérative du systéme,
alors I'écran reviendra automatiquement a la page d’accueil. Un message
d’alarme défilera dans un bandeau en haut de la page.

- Le redémarrage du systéeme sera possible si la porte est fermée et que
I'arrét d'urgence sera déverrouillé.

- L'opérateur devra alors appuyer sur le bouton poussoir « Rearm » pour
alimenter le relais de sécurité.
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Mode Capsulage (Pas a Pas)

Ce mode de fonctionnement ressemble au mode "Capsulage Un bocal".

- Ce mode de fonctionnement permet de décomposer chacun des
mouvements en appuyant sur le bouton "suivant" ,

- En fin de cycle I'opérateur aura 2 choix : Y
o Soit revenir a l'accueil appuyant sur la maison. ‘

o Soit relancer un cycle.

Capsulage d’un bocal

Positionnement bocal

( 2
/

Retour I
accueil
OF

Pas de retour

Dépot et vissage capsule

D)
accueil
@ » Montée Ren! Descente Bloca \nssag,
i téte tiroir téte bocal
[ — Attente ﬂ

\_ Entry / Activation aspiration Exit / Arrét aspiration 4
I I
grésTnce Evacuation bocal
oca

Arrét d’urgence

(
@ Montée
l téte

\
—@®

Dévissag Rotatim’
croix Malte

Mode Maintenance

Le mode Maintenance permet de piloter les actionneurs indépendamment et aussi de

R

Entry /Marche tapis

Exit / Arrét tapis

visualiser I'état des capteurs.

Rentrer tirroir

Visser

He

Jescendre téte

e

Le test du moteur plateu se fera sur une deuxiéme page en appuyant sur le symbole

de la croix de Malte.

Sortir tirroir
‘.‘

Dévisser

e

Monter téte

Lle

Bloquer bocal Aspiration
| ‘ |

Marche moteur tapis

Arrét moteur tapis

Test moteur plateau
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Procédure d'essai :

- Rentrer une consigne de vitesse de rotation en tr/min (maxi 1500),

- Appuyer sur le bouton "Marche" : Changement de couleur _
(VERT),

- Exécuter ensuite la consigne de vitesse.
- Pour terminer, appuyer sur "Arrét" : Changement de couleur (ROUGE).

Consigne Vitesse
(Tr/min)

0

Exécuter consigne

Erreur de transmission

Acquittement

-E Initialisation

- Retour a la page précédente de maintenance via la fleche.
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Mode Expérimental (POUR REALISER DES MESURES)

Présentation

Mode Expérimental

Ouviirlogiciel d'acquisition sur le PC pour continuer.

Le Mode Expérimentalpermet :

- Le pilotage du moteur,

- Et l'acquisition de données de
vitesse, de puissance et de couple
du moteur via le logiciel INDEXA
sur le PC.

Paramétrage du Mode Expérimental

SYSTEME INDEXA

Pour paramétrer le mode Expérimental : ouvrir le logiciel INDEXA.

0 FAACCUEILY; — ¥

SYSTEME INDEXA

SBJECTIFS DES MANIPULA oS

ACQUISITION DES SIGNAUX l

RAPPELS IDENTIFICATION DES SYSTEMES

IDENTIFICATION DU SYSTEME '

RAPPELS ASSERVISSEMENT

REGLAGE DE CORRECTEURS ‘

I VISUALISATION SIGNAUX ENREGISTRES I

fe3) FA_ACQUISITION.vi -

Temps réel | Anyee | [ |

COURBES DE VITESSE COURBES DE COUPLE

0,02

ENREGISTREMENT
- 3
£

Consigne vitesse (0-30 trfmn) : Sélectionnez un répertoire :

s 2
10 itee 0

N, y TEMPS REEL . a
=z Durée d'acquisition (s) = J 1
55 5 L

& sTOP

4 ACQUISITION

0 Tl

AIDE RETOUR

Sélectionner :
ACQUISITIONDES SIGNAUX,

_I_> afin d’accéder au menu

suivant.

Cette page apparait avec 3 repeéres :

- Courbe de Vitesse,
- Courbe de Couple,
- Courbe de Puissance.

Dans un premier temps il faut
paramétrer le menu PUPITRE DE
COMMANDE
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PUPITRE DE COMMANDE

X

1) Mettre le commutateur en position
TEMPSREEL @ <£ EENREGISTREMENTI > ENREGISTREMENT

Sélectionnez un répertoire :

Consigne vitesse (0-30 tr/fmn) :

-
10, gt TEMPS REEL
4 :‘-/ 5 Durée d'acquisition (s) : 9 1
5 STOP
ACQUISITION

» 2) Sélectionner un répertoire ou
sauvegarder |'enregistrement

| ape | | reour |

PUPITRE DE COMMANDE

TEMPSREEL @ Q) ENREGISTREMENT
Consigne vitesse (0-30 tr/mn) : Sélectionnez un répertoire :
- 3
Durée d'acquisition (s) : )l_ » 3) Choisir une durée d’acquisition
smp
ACQUISITION
SN
[ ape | | reour |
@ Q) ENREGISTREMENT
Sélectionnez un répertoire
4) Renseigner une vitesse < urée d'acquisition (s) : 9,1—
P09
| rerour |

Une fois tous ces parameétres complétés, appuyer sur ACQUISITION pour obtenir
des informations de vitesse, de couple et de puissance.

Il est ensuite possible d’exploiter ces courbes dans les différentes onglets présents
sur la fenétre de résultats.



TP DOSSIER RESSOURCES

COMPLEMENTS SIMULATION

SOLIDWORKS/MECA3D

Afficher une courbe simple

e  Sélectionner I'onglet « Ligisons », puis sélectionner la liaison souhaitée en cliquant dessus directement

Cliquer droit sur « Résultats <Scénario 1> » puis « Courbes » et choisir « Simples ... ».

dans I'arborescence sur la gauche de I'écran.

e  Sélectionner la grandeur souhaitée :

o Position
o Vitesse
o Accélération

e  Choisir la composante en Rotation ou Translation, puis 'axe x, y, z et la Norme.

Consultation de résultats

Pidces Liaisons  Efforts
Lisison: Pivotl

Type de résultat
(O Position
@) Vitesse
O Accélération
O centre

Composantes

(® Rotation
O Translation

“  Consulter..

%

Fluides Trajectoires

(O Puissance dissipée
(O Effort (base référence)
O Effort (base locale)

Rétérentiel de

vy [z [Nome

Plague support supérieure<1>

®  Sortie v Aide..

e  Cliquer sur « Consulter » pour la visualiser.

Remarque : Une fois la courbe affichée, il est possible de changer les unités en effectuant un clic droit sur la
colonne des valeurs dont on veut modifier les unités, puis choisir « Choix des unités » et choisir 'unité de son

choix.

Remargque : Il est possible de conserver la courbe en faisant les mémes étapes dans I'onglet « Courbes ».
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Afficher une courbe paramétrée

e Cliquer droit sur « Résultats <Scénario 1> » puis « Courbes » et choisir « Paramétrées ... ».

e Dans les cases « Composants », sélectionner la liaison souhaitée en cliquant dessus directement
dans I'arborescence sur la gauche de I’écran.

e Sélectionner la grandeur a visualiser (1 = x,2 =y,3 = z):
o Position : d1 pour une position et a1 pour Angle.
o Vitesse : V1 pour une vitesse est w pour une vitesse de rotation.
o  Effort : Fxi pour une force et Mxi pour un moment.

Courbes paramétrées hed
Abscisse Ordonnés
Composant Composant |:|
(=1 Position Py
L dlim)

d2[m]
d3{m)
Morme(m)

-

[+~ Accélération e
= Apergu &
Figce de éférence :  |Bat
=l v djout 3 Annuler Y Aide.

e Le bouton Apercu permet de visualiser si le parametre sélectionné est le bon.

Courbes paramétrées X
Abscisse
Composant | Pivot8

=) Position ~
dim)
d2(m)
d3(m)
MNorme{m)
al(rad)
a2(rad)
a3(rad)
- Vitesse
4)- Accélération b

& Apeicu &

Piéce de référence: | BA&ti

= v Ajout K Annuler 7 Aide..

Remarque : Une fois la courbe affichée, il est possible de changer les unités en effectuant un clic droit sur la
colonne des valeurs dont on veut modifier les unités, puis choisir « Choix des unités » et choisir 'unité de son
choix.

Remarque : Il est possible de conserver la courbe en faisant les mémes étapes dans I'onglet « Courbes ».
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Compléments pour les liaisons engrenage :

e

Pour la liaison engrenage ™"

@ Choisir les deux piéces qui engrenent.

@ Pour les objets a sélectionner, il faut sélectionner I'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 deuxiéme roue.

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

.
Définition de données géométrigues \

Mode de définition Obijets Dentures
Par contraintes Roue | : 18
@ Par objets Roue 11 : 25 |
L Tangence
verserles s @ Exéreurs () Intérieurs
Base ldéale | e
0 2357 1654 30,000 Presson: 20
X 0.000 0.000 1.000 Helice: 0
¥ -0.995 -0.087 0.000 Modde : 12418
z 0.097 -0.995 0.000 @ Droie © Gauche
<Précédent || Teminer | [ Annuer | [ Ade

Remarque : La roue | correspond a la premiére piéece 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 -
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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.



