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DMU Kinematics & DMU Fitting

1 Présentation d’'un mécanisme de scie sauteuse
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Présentation du systeme

Mouvement de 1 paresom
coupe pendulaire ‘ |
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Présentation du mécanisme

Cinématique complete  Autre cinématique simplifiee

Objectif de Pétude :
verifier les performances cinématiques
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2 Assemblage et premiere simulation
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Assemblage

» Réaliser 'assemblage de 'ensemble de telle sorte que les
surfaces extéerieures de la lame et du galet soient
confondues
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Animation de I'ensemble

« Comment animer en tenant compte des contraintes ?

Paramétres de... E][g]

% - PDeplacer selon laxe ¥

Shift + souris

==| Tz

Pascal MORENTON



DMU Kinematics & DMU Fitting

3 Déclaration de la cinématique
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1ere méthode : conversion automatique

Conversion de contraintes d'assemblage

Mecanisme : iMecanlsme :d __‘_'_] Mouveau mécanisme |

I:reatmn automam ﬁ o

Couples irrésolus ; 0/f5

@ ok | & annuler |

A g

-*%: Mécanisme.1, DDL=1

L
;' Revolution.2 (Excentnque 1,Bague.1)
;' Revolution.3 (Carter.1,Excentrique.1)
= Rigide.4 (Carter.1,Guide.1)

% Prismatique.5 (Coulisseau.1,Guide.1)

Commandes
“Fixe ( Carter.1)
Lois

Vitesses-accélerations
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Déclaration d'une commande

Edition de liaison : Révolution.3 (Révolution)

Mom de la lizison : | Jévolution, 3
Geometrie de la lizisan

Ligne 2 H{Excentig

Ligne 1 4|t
Plan 1 ”

Plan 2% |Eucs
0 Commandée en angle
Limites i3i

Information

L.}
\l‘) Le mécanisme peut Etre simulé,

Pascal MORENTON

Simulation cinématique - Mécanisme. 1

Mecanisme ; 1I‘~"Iécanlsme. 1

[] Activer les capteurs [ 1 Tracage des vecteurs

Reinitizliser la position ] .ﬁ.nalyse...]

— Simulation -

) Immédiat @ Ala demande
Membre de DBS:116|:| =




2eme methode : conversion assistée

En cas de difficulté dans la conversion automatique :

Conversion de contraintes d'assemblage

Mécanisme : IMécanismE. 1 __:_| Mouveau mécanisme |

Création automatique | < Mninsl
: Couples irrésolus : 4/5
{Produit 1 | Couple 2 /5
|Produit 2 : |

[4| 4 MM
Liste des contraintes

pe | Type éléments | GiEn IREvolution
PP R e (v (L Y - Créer Ja liaison
Plan/Plan EINCommander |a liisorn;

Liste des lisisons _
Nlom |Ty|:le | Contraintes | Con |

!
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4 Analyse de la cinématique
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Analyse de mécanisme

Analyse du mécanisme

Caractéristigues génerales
{Mam du mécanisme

(Mécanizme simulable :

Mombre de ligisons :
Mombre de commandes |

|Degreés de liberté sans commandels) @ | 1

il

|Dearés de liberté avec commandes) @ | 0

Pigce fixe

(") Lisisons visibles ¥ Liisons cachées

Sauvegarder I [ I

Ligison | Commanide l Type | Piece 1 | zeométrie 1 l Pigce 2 | GEometria 2 | Fiece 3 1
Flanaire. 1 Flanaire Bague. 1 Solide, 1 Coulisseau, 1 Solide. 1

Révolution, 2 Reévolution Excentrigue.1 Solide.1 Bague. 1 Solide, 1

Révolution.3 Commande.l Reéwolution Carter.1 Solide, 1 Excentriqgue.1 Solide, 1

Rigide.4 Rigide Carter.1 Guide, 1

Prismatigue. 5 Prismatigue Coulisseau.1  Solide.1 Guide, 1 Solide, 1

Données sur 'habillage du mécanisme:
Fiece 1 Fiece 2 Piece 3
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Utilisation des capteurs

Simulation cinématigue - Mécanisme. 1

Mécanisme ; ]Mécanlsme. 1 =

JI35':'13GD.EIDDD @_‘

[ ] Tracage des vecteurs
mmzse... I
Simulation Wacaisme. 1 _iais smatiquie, 54 _oguew”

i) Immédiat ¥ A la demande

AR IR ]
- Mombre de pas:m

4 Activer les capteurs

|
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* Trouver I'accelération et la vitesse maximales de la lame
guand l'arbre moteur tourne a 1000 tours/mn

Pour cela vous devez :

« Définir une formule liant KINTIME et 'angle de
commande

e Définir un item « Vitesse et accéleration »
 Activer les capteurs
e Suivre les vitesse et accélérations demandées

e Rechercher le maximum
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5 Utilisation de « DMU Fitting »
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Descriptif de lI'atelier

« DMU Fitting » permet la simulation Ei‘};’;é be
du montage ou déemontage d’'un * e
systeme meécanique. Z |5

Il permet de prendre en compte ces
aspects des les etudes d’avant-
projets.

Il évite ainsi les colteux
changements de design détectés
tard dans le cycle de vie du produit,
par exemple lors de la réalisation des
premiers exemplaires de pre-série.
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Activation de I'atelier

* Activer « Maquette numérique / DMU Fitting »

3 B o B

|
-
¥

% §

B2 S’
%@ /@ﬁ} s

\ Définition de navettes
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Définition de navettes

~=  Une navette est un sous-ensemble de pieces qui
*I seront manipulées en un bloc

— Definition i Validation —

|Mam: W.ID Angle : ] e
SSélection: E:'I.I'E:teur: I e
[REfErap e g

DPaflace : O yavette
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Enregistrement rapide d'une simulation - 1

e Insérer « Simulation »

* Choisir la navette précedente

Edition de simulation

Mom:| Expérience. 1

AL AL
[3 [+00 i|1 =l

imation du paint de vue

< Inserer I Modifier Supprimer I Fecaler I

J utomatique
—Interférence [~ Distance
|inacti =l =

Editer les analyses I Editer les objets sirnulables_l

@ OK l Ilﬂ.ﬂ'.rﬂ'wuler_’
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Enregistrement rapide d’une simulation - 2

~Applications

favet= Permet de « rejouer la séquence
J‘ Znjnavete.1 enregistrée

Mecanismes

N

Simulation

"I""-EE ¥ Expérience.1

[Mom:| Expérience, 2

M| 11| M
D 2,00 Ejh _:j

[ Animation du point de vue

| insérer | Modifier | Supprimer | Recaler l

| Insertion automatigue

— Interférence - i Distance - i
Editer les anaIEes I Editer les nbE' ts simulables I

[@ ox ]| @ annuer |
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Définition d’un trajet

ey | Un trajet est defini via des points « enregistres » et
B | grace auxquels une trajectoire est interpolée

A objet: Mavette.2 Edition |

—Mode
O pffee z
@ yiteg [0.001m_s

Nom : Trajet. 1 Navetts, b
Interpolateur :|Spline *| Plus>> I

|
‘ Attention a la durée !

@ ok | &annuer |

H M

Permet de rejouer une séquence déja enregistree
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Evitement de collision - 1

« Définir une nouvelle navette comprenant I'excentrique et le
galet

« Définir un trajet semblable a celui-ci :

Une collision est provoquee
dans cette zOne

 Remettre la navette dans sa position initiale
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Evitement de collision - 2

e Activer la commande « Evitement de
collision »

o Laisser les options par défaut et
lancer la commande « Appliquer »

e Observer !

» Une trajectoire évitant la collision a été
automatiquement détectée

~Trajets
i Trajet.1 Navette.2 (Trajet.1 Navette.2)

_,.I.: Trajet.3 (Trajet.1)
‘E_J Evitement de collision
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S

Simplification de la trajectoire

Activer la commande « simplification
de la trajectoire »

Attention!

Temps de calcul parfois long ...

Pré-visualisation

« Volume balayé » peut
s’appliquer a un trajet
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Définition d’'une séquence

Un séquence permet d’ordonner plusieurs trajets

Edition de Séquence

Edition Analyses ]

Action de la séquence

Trajet. 3 {Trajet. 1)

Trajet.4 Navette. 1 {
Trajet.5 Mavette.3 {

Trajet. 1 Navette.2 Etape | Action | Durée (5 | Délai A
2 Trajet.4 Mavette, 1 (Trajet. 4 Navette. 1) 3 0
g 3 Trajet. 3 (Trajet. 1) 9,85884 0
@ Trajet. 5 Mavette, 3 (Trajet. 5 Navette.3)
Monter | AjoLiter dessus |
Descendre | Ajouter dessous
'.Dur;ée action [s}] 2 Initigliser la durée l.Dn-éIai-Aci:ion {=)|0 .

£ ' *
~Mode d'ajout d'action

@ ajouter comme dernigre étape

(2} Ajouter dans la dernigre étape () Ajouter en série en dernidre Stape

@ oK @ Anntler |

Attention aux temps de parcours !
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Définir des sous-ensembles

Navette

avatie 2 Une navette peut dépendre d’'une autre

- Naverre. . . . s oA

L‘]_“,._;:_ WUWIPR navette. Ici quand un trajet sera appliqué a
- navette.2 alors la navette.1l « suivra »

w Navette 4 _
[N automatiquement

L= ||

EXxercice

Réaliser une séquence permettant
d’arriver a 'état final suivant :
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6 Gestion des sous-mécanismes
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Gestion des sous-meécanismes - 1

DMU Kinematics gere mal les sous-meécanismes !

Produit A Mécanisme 1
> Produit B
Liaison L1
Produit C Mécaniefae 2
Piece C1 <
Liaison L2
> Piece C2 =
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Gestion des sous-mécanismes - 2

Pour prendre en compte toutes les liaisons dans une
simulation, la seule structure possible est :

Produit A Mécanisme 1

A

Produit B

Liaison L1’

N Piece C1 «

Liaison L2

A

— Piece C2

Pour les cinématiques complexes, cette structure offre
beaucoup moins de visibilite.
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7 Scie sauteuse pendulaire
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Scie sauteuse pendulaire
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Partie fixe (Product)
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Rotor équipé (Product)
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Excentrique (Product)
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Pied rectangle (Part)
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Lame (Product)
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Partie fixe (Product) Rotor équipé (Product) Excentrigue (Product)

Pied rectangle (Part) Lame (product)
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Piece 4 (Part)
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Piece 1 (part)
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Goupille de pendulation (Part)
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Galet pendu (product)
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2eme étude

!

Piece 4 (Part) Piece 1 (Part) Goupille pendulation (Part)

¥

Galet pendu (Product)
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