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DMU Kinematics sous CATIA V5

1 Présentation de I'atelier et exemples
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Les ateliers de CATIA V5

Catia V5 regroupe plus de 120 ateliers « metier » autour
du noyau de modélisation solide & surfacique
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Définition de la maquette numeérique

La Maquette numérique est :
une representation numérique étendue du produit utilisee

comme plate forme de développement produit / process, de
communication et de validation durant toutes les phases de

la vie du produlit.
(définition donnée par le Consortium du projet Européen AIT — DMU BP)
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Exemple 1 — SNECMA CFM-56

Avec I'aimable autorisation de la société SNECMA
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Exemple 2 - MNU d’Ariane V sous CATIA V5

Avec I'aimable autorisation de la société EADS Space Transportation
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Exemple 4 — V6 Alpine Renault

Modéle original de Jean-Jacques LOCQUET — INSA de Rouen
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Ateliers DMU sous CATIA V5
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DMU Kinematics sous CATIA V5

2 Simulation sous « Assembly Design »
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Présentation du Systeme

9 — Piston

8 — Axe de pied de bhielle

7 — Bielle

6 — Vilebrequin

5 — Masselotte droite

4 — Axe de biellette

3 — Biellette

2 — Masselotte gauche

1 — Carter
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Rappel : Assembly Design

Si le jeu de contraintes d’assemblage est cohérent %
alors les ddlIs du systeme peuvent étre visualises 1]
via la commande « Manipulation sous contraintes »

Paramétres de manipulat... @

rjéplacer autour d'un axe guelcongue
| 2 o z S

@ ok | & annuer |
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Activité 1 — Moteur de tondeuse

» Charger le fichier « moteur_tondeuse_avec.CATProduct » @

* Si ce n'est déja fait, activer I'atelier « Assembly Design »

 Activer la commande « manipulation »

=t

« Sélectionner l'option « sous contraintes »

 Activer la commande « Déplacer autour d’'un axe quelconque  »

» Sélectionner I'axe de rotation Vilebrequin / Carter

* Animer le systeme en déplacant la souris, bouton gauche enfoncé

. ]

Vérification rapide de la cinématique d’'un mecanisme
iInduite par les contraintes geomeétriques d’'un assemblage
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DMU Kinematics sous CATIA V5

3 Conversion de contraintes sous « DMU Kin »
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Description de la méthode

Définition de I'assemblage sous Assembly Design

4

Conversion des contraintes d’assemblage en liaisons

4

Définition des commandes (actionneurs)

1

Simulation cinématique
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Activité 2 — 1 Moteur de tondeuse

» Charger le fichier « moteur_tondeuse_avec.CATProduct »
o Activer l'atelier « Maquette numerique / DMU Kinematics »

* Activer la commande « Conversion des contraintes d'asm  » '@i

Un mécanisme contient toutes les données
relatives au modele cinématique

Conversion de contraintes d'assemblage

Mecanisme Méaw _:_| Nouveau mecanisme I
Création automatique §| Plus == I

Couples irrésolus ; 15f15

WOUETT @ anndler |

Déclenche la conversion
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Activité 2 — 2 Moteur de tondeuse

s Mécanisme de simulation
YieCcanismes

1) gl

= Mécanisme. 1, DOL=1

: masses, 1)

L
IE:

Liaisons mécaniques

lindrique. 5 {mass

ide.& (bague. 1, vile

Instances de I'assemblage

ide. 8 (bague. 2, vilebrequin, 1)

wolution. 2 (hielle, 1, vilebreguin, 1)

1
r.l:'::

51 “vlindrique, 11 (piskon, 1, carter. 1)

évalution, 12 {carter. 1, vilebrequin, 1)

lanaire. 14 {m

1 .
= E}E' Planaire. 15 (masse_2. A0

}—}—}—}—}—}—}—P—I}—}—}—}—}—}—}—E-l

Zommandes

Définition de la piece fixe

Vitesses-accélérakions
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Activité 2 — 3 Moteur de tondeuse

Il reste a définir la commande qui permettra de définir le ou les
mouvements d’entrée du mécanisme.

* Double-cliquer sur la liaison « Reévolution (carter / vilebrequin)  »
e Cocher I'option « Commandée en angle »

* Indiquer éventuellement les bornes de la laison

Edition de liaison : Révolution.12 (Révolution)

Mom de la liaison JRévmuﬁDnllz
Geometrie de la liaisan ;
Ligne 1 i|cars Ligne 2 i vilzbre
Flan 1 Plam 2 x| vile
[] Commandée en angle
Limites iFi=on
L] Limite inférieure : | ' (] Limite supérieure & |
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Activité 2 — 4 Moteur de tondeuse

Quand un mécanisme peut étre simulé, CATIA nous
prévient en affichant la fenétre d’information suivante :

Information

\l_() Le mecanisme peut Etre simule,

Dans le cas contraire, il mangue des liaisons ou des
commandes et le mécanisme ne peut étre simulée.
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Activité 2 — 5 Moteur de tondeuse

e Activer la commande « Simulation avec commandes

- ' = - l z E - = E@

Mécanisme | ]Mécanlsm Ll
Commande.1 - -0
[ ] Activer les capteurs e des vecteurs

Reéinitialiser la position I Analyse, ., I < <Mpins I

i) Immédiat ¥ A la demand

Tr |

Mombre de paEs

Fermer I
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Limites de cette méthode

- Toutes les liaisons sont decomposées en liaisons

simples correspondant aux contraintes d’assemblage: une
pivot est modeélisee comme l'association en parallele d’'une
liaison cylindrigue et une liaison plane

 L'arbre des spécifications n’est donc pas tres lisible

 La simulation se fait pour I'instant de facon manuelle
sans possibilité d’entrer une vitesse de rotation
correspondant a I'actionneur disposé en entrée

. ]

Methode « boite noire » utilisable si 'on ne souhaite pas
retoucher au modele cinématique generé automatiguement
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DMU Kinematics sous CATIA V5

4 Définition des liaisons sous « DMU Kin »
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Description de la méthode

Modélisation des pieces sous « Part Design »

-

Pre-positionnement en « Assembly Design »

-

Définition des liaisons sous DMU Kinematics

-

Définition des commandes (actionneurs)

-

Simulation cinématique
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Activité 3 — 1 Hexapode
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Activité 3 — 2 Hexapode

4 — Platine haute

3 — Tige de vérin

2 — Corps de vérin

1 — Platine basse (fixe)
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Activité 3 — 3 Hexapode

Boite d’icones de définition des liaisons
Attention les désignations ne sont pas normalisées !

Révolution [Pivot] Courbes glissantes

Prismatique [Glissiére] Courbes roulantes

T o _ _ Point sur surface
e b Cylindrique [Pivot glissant]

Cardan [rotule a doigt]
Vis [Hélicoidale]

15 Double cardan
= Sphérique [Rotule] Engrenage
1== Plane Crémaillere
: i Cabl
Rigide [Encastrement] apie
T Liaison a triedres

Point sur courbe

Pascal MORENTON



Activité 3 — 4 Hexapode

| . : e
Une liaison est toujours définie dans
le cadre d’'un mécanisme

Création de liaison : Révolution

MEcanisme ! |mécanisme. 1 vi Mouveau mécanisme |

Mom de |a liaison : |Rémluﬁgn.19

Selection courante

Ligne 1: Ligne 2 :
Plan 1: Plan 2: | @ Distance nulle ) Distance = .

¢ () Centré

[] cdmmandée en angle

définissant la liaison

: ]

Il est parfois nécessaire de définir des elements de
références en « Part Design » pour définir une liaison

Pascal MORENTON

L‘ Définition des elements géométriques coincidants




Activité 3 — 5 Hexapode

Définition d’un cardan

Définir une coincidence des centres
en « Assembly Design »

Indispensable !

Creation de liaison : Joint U

Définir les deux axes sur la platine
et sur le corps de vérin

Mecanisme ! |macanisme, 1 ~ | Mouveau mécanisme |

Mom de |z figisan :] Jaoint U, 19

Sglection courante ;
Aae 11 Axe 2: |
Direction du croisiflon

iZ) Normal & 'axe 1 ¥ Mormal & ['Axe 2

i_) Quelconque ! ]
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Activité 3 — 6 Hexapode

Définition d’une liaison prismatique (glissiere)

Creation de liaison : Prismatigue

Axe de la glissiere

Mecanisme ] P17 Mouveau mécanisme_l

Mom de Iz lizison :|

Sélectisfi courante ¢
Ligne 1 :| Ligne 2 1|

I . . .
Plan 1: E— s ‘ Plans interdisant la rotation propre

[] commandée en longueur

Définition d’une liaison sphérique

Désigner les deux centres coincidants de la rotule.
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Activité 3 — 7 Hexapode

MECanismes
=T Mécanisme. 1, DOL=0

'L'ai_::!:nn::

e 2 -|:|I'u-r||:|u|- &
'l"'!l'f Prisrnakique.S (v

- ¥ Sphérique. 9 (platine_haut. 1,verin_tige, 3)
rl't ’.I'J Prismatique. 11 {verin_tige.4,verin_corps.4)
- & Sphérique. 12 (platine_haut. 1, verin_tige. 4)
rl't-!".lld m:.hqu.—- 14| 'Erin ':':'rl:'- C wetin |'||:||:- 5)
A b
A g

‘platine
m Joink 1,13 'n:erin_n:n:nr'p' 1.|:||:||'|r||-' |:| 1.I

' Joink L, 14 (verin_corps. 2, platine_bas. 1)
'n Joink U, 15 {verin_corps, 3, platine_bas. 1)
m Joink 1,16 in_corps. 4, platine_bas, 1)
@ Joink 1,17 {verin_corps, 5, platine_bas. 1)

'@ Joink L, 18 {verin_corps, 6, platine_bas. 1)

Réaliser 'assemblage de 'hexapode en « asm design »
puis définir les liaisons définies ci-dessous

Liaisons de type « Cardan »
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Activité 3 — 8 Hexapode

Attention aux mobilités internes '!! 1]l faut :
» Associer une commande a une mobilité interne

o Supprimer la mobilite en modifiant la nature de la liaison

Liaison prismatique pour supprimer
la rotation propre tige/corps

Liaison cardan pour supprimer la
rotation propre corps/platine basse

Pascal MORENTON



Activité 3 — 9 Hexapode

-qommandes Définir les 6 commandes ci-contre

¢z1 Commande. 1 {Prismatique. 2, Longueur)
= Commande. 2 (Prismatique.5, Longueur)
= Commande.3 (Prismatique. 5, Longueur)
= Commande.4 (Prismatique. 11,Longueur)
= Commande.S (Prismatique. 14, Longueur)

= Commande.& (Prismatique. 17, Longueur)

Agir sur les 6 commandes pour déplacer la platine haute

. ]

Le modele cinematique ainsi défini est plus lisible, mais
I'atelier « Assembly Design » est encore indispensable
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« Assembly design » + animation
SOuUS contraintes

n rapide des ddis

« Assembly design » + « DMU Kin »
avec conversion de contrginte

2 "boite noire”

« Assembly design » + « DMU Kin » _—
et création de liaisons | ion cinemathu
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DMU Kinematics sous CATIA V5

5 Utilisation des capteurs de déplacements
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Utilisation des capteurs

Un capteur permet de connaitre le déeplacement lineaire ou
angulaire associé a chacune des liasons déclarées :

——» Déplacement : Déplacement
linéaire angulaire

Attention ! Ces capteurs — par défaut - ne permettent pas
d'accéder aux valeurs de vitesses ou d’accelérations.

Pascal MORENTON



Activité 4 — 1 Moteur de tondeuse

»

e Activer la commande « Simulation avec commandes
» Sélectionner I'option « Activer les capteurs »

» Sélectionner les capteurs souhaités

Capteurs
Selechon Valeurs instantanges | Historigue ]
Capteur | Uriite | Observe ]
Mécanisme, 1Liaisons\Cylindrigue. 1\Longueur Millimétre Mon
. Mecanisme. 1Liaisons\Cylindrique. 1\Angle Degre MNon
Simulation cinématique - Mécanisme. 1 Mécanisme. 1\Liaisons\Cylindrigue. 3\Longueur Millimé tre Nan
Mécanisme, 1\Liaisons\Cylindrique. 3\Angle Degré MNon
Mécanisme : [écanisme. 1 - Mécanisme. 1\Liaisons\Cylindrique. 5\Longueur Millimétre Mon
v s Mecanisme, 1'Liaisons\Cylindrique, 5YAngle Degre Mon
: Jl_ _l Mécanisme. 1Ligisons\Cylindrigue. 7\Longueur Millimétre Non
< [[] Activer les capteurs [ Tracage des vecteurs M%CEH?SmE- 1"»L?ais':'l'lﬂ".C‘\:'"l'ldfi'-fIUE-?".-a-l'lgle DEQT% Man
S | s I Me_r:an!srne. lu.!a!snns'n.RgvnIut!un.g'uﬂngle Degre_ Mon
. Mecanisme, 1'Liaisons\Révolution. 10YAngle Degre MNon
Simulation PIStOI"I / Carter Mécanisme. 1\iaisons\Cylindrique. 11\Longueur Millimétre Cui
. Mécanisme, 1\Liaisons\Cylindriqgue, 11Angle Degré Non
) Immédiat @ Ala demand . z : =
ml]'ne Ia‘ Ia ET” E‘ | J VIIO / Carter Mécanisme, 1iLiaisons\Révolution. 12\Angle Degré Qui
o pas:m Dezélection Globale I Sélection Globale i
| Options d'affichage
@ Tou ) Limites
Fermer I = -
‘ Detection de collision Vérification des limites
utomatiqu rféren gsactiver ver p
@ sutomatiqui’) Interfirer ¥ Desacti i) Acti ) Sto
li Type de resultats
J I Graphigues .. | options | Fichier ... I
‘ Fermer I
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Activité 4 - 2 Moteur de tondeuse

e Démarrer la simulation

A la fin de la simulation, les valeurs successives des capteurs sont
stockées dans l'historique et peuvent étre visualisées sous la forme
d’'un graphique :

Capteurs
Sélection 1 Valeurs instantanégf H|stor|q|.|e
e d'é\ténement] Valeurs de mmw Valeur] Unite ] Commentair &
] 380 Mécan... 0 Mil.... =
0 360 Mécan... 360 De..:
i 0 Mécan... 0 il ..
i 0 Mécan... O De...
& 4.5 Mécam... -2, Mil.,
Z 4.5 Mécan... 4.5 De...
3 9 Mécan... -5.... Mi...
3 9 Mécan... 9 De...
4 13.5 Mécam... -8.... Mil...
4 13.5 Mécan... 13,5 Bess:
5 18 Mecan... -10... Mil...
5 15 Mécan... 18 De... 5
£ S b 20 RAZ —mm 42 sl =
A /|
Effacer |a liste I
— Options d'affichage
|® Tout O Limitée
— Detection de callision — Weérification des limites
@ Automatiqui_) Interférer| ¥ Dosnaties 4 ) Stop
® % & |
o i ... || o Fichier ... :
- Fermer l
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DMU Kinematics sous CATIA V5

6 Acces aux vitesses et accélérations

Pascal MORENTON



Description de la méthode

Définition d’'un point particulier en Part Design

]

Définition d’un produit de référence

l Etape peu intuitive !

Définition d’une loi de commanD

1

Simulation et observation des capteurs

Pascal MORENTON




Activite 5.1 — Définition du point et de la référence

« Charger le piston dans I'atelier « Part Design »
» Creer un point au centre de sa calotte

e Retourner sous l'atelier « DMU Kinematics »

e Activer la commande « Vitesse et accélération »

* Remplissez les champs demandés

Vitesse et Accélération

Mecanisme: |I'~"Ién:anisme. 1 LJ
Mom! | Vitesse-Accélération, 2

Produit de référence: |carter, 1

Selection du point:  |Paint. 1

@ Repére princpal () Autre repére: |

@ ok | & annuler |

e Ici nous étudierons donc V (A 0 Piston / Carter)
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Activité 5.2 — Trouver la relation cinématique

Pour définir la vitesse d’entrée, nous devons passer par un
parametre KINTime qui représente le parametre de temps
utilisé par CATIA.

N = vitesse de rotation en tours/mn
T = durée de la simulation
KINTime = parametre de temps de la simulation

0 = angle caractérisant la liaison d’'entrée

Question : trouver T et la relation liant KINTime et 0 pour
que la simulation corresponde a un tour du vilebrequin a
3600 tours / mn ?
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Activité 5.3 — Résolution du probleme

e N = 3600 tours / mn donc une simple regle de trois donne :
T =60/3600 sec = 1/60 sec = 0,0167 sec
N = 3600 tours / mn = 21600 degrés / sec d’ou

0 = KINTime / 1 sec * 21600 deg

T

Homogeéneéité des equations sous CATIA !!!

Il s’agit maintenant de déclarer ces données de
simulation dans le modele CATIA ...
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Activité 5.4 — Création d’'une formule

Formules : moteur_tondeuse

[Jincrémental Importer...

Filtre sur moteur_tondeuse
Filtre par Mom :

Cliquer deux fois dans la liste pour modifier un parametre

Paramétre Valeur Formule L
Angle de Ia —. "Mécanizme. 1\Commandes\Commande. 1\Angle” i
"bielle\Corps principal\Chanfrein, 1'\Ruban chanfrein. 1'Angle™  45deg
commande

"piston'iCorps principaliChanfrein, 1\Ruban chanfrein. 1YAngle”  45deg
"pistonCorps prindpal\Chanfrein, 2\Ruban chanfrein. 2Y4ngle”  45deg
"axe_pied\Corps principal\Chanfrein. 1\Ruban chanfrein. 1\A... 45deg

“biellette\Corps principal\Trou. 1'HoleLimit. 1\Angle” 120deq
Contraintes\Angle. 25%ngle. 254Angle Odeg I
< . #
Ed-iter le nom ou |z valeur du paramétre zélectionné
I Mécanisme, 1\Commandes\Commande, 144ngle | Odeg @
Créer paramétre de type ||Lnngueur __:j Avec jSimpIe Yaleur __:j

Supprimer parametre ]

@ OK I GAppliquerI & Annuler ]
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Activité 5.5 — Déclaration de la formule

Editeur de formules : ~ Mecanisme. 1\Commandes\Commande... E]E|

[ ] Incrémental

] MEcanisme., 1'|,Cnmma|;|des‘y£:ummande. 1\Angle

 "Mecanisme. 1\KINTime " [ 1s * 21600deg >

Dictionnaire ~ Membres de Parameires e rtrre——
A | {Chaine ‘Meécanisme. 1\KIMTime
Table de parameétrage | |Pression —

Cperateurs

Points Constructeurs
Loi

Droites Constructeurs
Cercles Constructeurs
Chaine

Pascal MORENTON



Activité 5.6 — Simulation

e Commande « Simulation suivant des lois » @

» Regler la durée de la simulation

Simulation cinématigue - Mécanis... @@

Mecanisme ; |I'~"Ié|:anisme. 1 x

Tempslll_ll—. 1 {o.000 i3
SRIRILIAL]

Membre de pastizn 2 Analyse. ., ’
[ Activer les capteurs. ) | Tracage des vecteurs

Fermer I
e,

o Utiliser les capteurs comme vu précedemment

Question : quelles sont les valeurs maximales de la
vitesse et de ’acceélération du piston / carter ?
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Activité 5.7 — Résultats

Représentation graphique des capteurs
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 Impossibilité de déclarer explicitement les caractéristiques des
actionneurs (en m/s, tr/mn etc)

* Nécessité de passer par une formule faisant appel a des parametres
internes

e Mais complete intégration a I'environnement CATIA V5

Des modules dédiés a la simulation cinématique ou
dynamique completent Patelier DMU Kinematics. C’est le
cas par exemple de SimDesigner Motion (Adams)
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DMU Kinematics sous CATIA V5

8 Gestion des films et expériences

Pascal MORENTON



Expérience

* Une expérience permet d’automatiser une simulation en
sauvegardant I'évolution d’'une commande et du point de vue b

Nisme,
i b A f

Simulation 1 commande Simulation avec lois ‘

Temps 0 [f———— 'n.'disj"]__@.j',.jdu |'
IR IENE]

Nombre de ﬁas:l—_lg.;. =

[] vérifier les limites des liaisons

‘ 1 Définir le type de simulation

I M »
| 4 Déclencher la simulation

2 Sauvegarde du point de vue ?

- ” = 7 % o=
| . | b | I - |

[] &nimation du paint de vue

. Insérer l Modifier ] Supprimer I Recaler I

[] Insertion automatique

Interférence ~Diztance

= =] s |

Editer les analyses | Editer les obiets simulables
Editer les capteurs

@ ok | @ amuer |

3 Type d’insertion

=
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Activite 6 - Expérience

Une simulation est définie par des étapes clés définies soit
manuellement (commande « Insérer ») soit de fagcon
automatique (« Insertion automatique »

N = 7 e 4‘ Gestion des étapes clés

[ animation du point de vue

Inse’rer_l Modiﬁer_l Gpprimer | Recaler ]

[ insertion automatigus
Interférence Distance

| =1 firscst =l
Editer les analyses I Editer les objets simulables I

Editer les capteurs I

@ ok | & annuer |

Réaliser une expérience puis un film d’abord avec
insertion automatique puis avec insertion manuelle
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Activite 6 - Expérience

* Une fois définie, I'expérience apparait dans I'arbre des
spéecifications et peut étre « rejouee »

Applications
=MECanismes
L & 'T Mécanisme, 1, DOL=0
Sirnulation
- £ Expérience, 3

=T Méranisme. 1, DDL=0

* Une expérience peut étre convertie en un « film » stocke
dans le modele CATIA ou sur le disque sous la forme d’'un
fichier AVI (attention aux tailles de fichiers !)
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DMU Kinematics sous CATIA V5

8 Autres fonctionnalités
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Volume balayé

Film 2 - DMU Kinematics

[%]CATIA ¥5 - [Drive Train_with_cgr.CATProduct] = (7] x]

tatt  TeamPDM  Fle  Edit  Mew Insett  Tools  Analvee  Window  Help == x|

sa' &l 9

R Ee R PHER & CAND

IDEE&G - L eEE 0T34 sB0EE ki  kYQBLE. 487,

Select an object or a command | o l

TiA
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Activité 7 - Volume balayé

Volume balayée E”E'

— Définition -

55'-:':"3"—"3"3” lMécanismE. 1 _'J
{Produit{s) & balayer | [0 produits = |
|Produit de référence ] ke I

S Filtrage des positions [ Sihouette [ Miveau de Détails

|Prédsion du filirage ]n, mm Filirées {%&)

~ Simplification du résultat -

|[_I-Faire un Wrapping [ 1 F=ire une Simplification [ Spit Spatia
|—Wrapping -

11 r‘-h

|~ simplification —

|~ Mombre de t:iangles -

Initial ; | Reésultat :

Enregistrer | Visualiser | Fermer |

-}

% Définit le volume balayé d’un solide par rapport a un solide de
référence

Pré-visualisation

.
N

Quel est le volume balayé par la masselotte gauche ?
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Activité 7 - Volume balayé

Application possible : genération d’'une surface enveloppe
d’'une piece d’'un mécanisme pour positionner les surfaces
enveloppes (non fonctionnelles) d’'un bati via une
sauvegarde au format « CGR »

Pré-visualisation

- | ———
1;1 Froductz

= e vilebrequin, 1_SWEPTYCLUME (vilsbrequin._SWEPTYOLUME. 1)
At
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Activité 7 - Trace et détection de collision

% Définit la trace d’'un point appartenant a une Part par rapport a un
0 solide de référence

Objet tracable : |Mécanisme. 1 ]

Eléments & tracer :  |Paint. 1
Produit de référence : |carter, 1
Mombre de pas : {80

— Destination de |a trace

_f:' Mouvelle pisce @ Produit de référence

@ OK I 'ﬂﬁ.mulerl

Quel est la trace du centre de gravité de la bielle ?

w2 Permet de détecter toute collision entre piéces pendant
une simulation
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DMU Kinematics sous CATIA V5

9 Exercice : distribution culbutée
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Activité 7 — 1 Distribution

Moteur H-D « Shovelhead » (1966 - 1983)

Tiges de
culbuteurs
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Activité 7 — 2 Distribution

culbuteur _ Liaisons a déclarer :

axe_came : fixe

axe_came / axe_culbuteur : rigide
axe_came / guide_poussoirt : rigide
axe_came / guide_soupape : rigide
came / axe_came : pivot

poussoir / guide_poussoir : cylindrique
poussoir / came : courbes glissantes
culbuteur / axe_culbuteur : pivot

| soupape / guide_soupape : cylindrique
soupape / culbuteur: courbes glissantes
culbuteur / tige_culbuteur : rotule
poussoir / tige_culbuteur : cardan

axe culbuteur

tige culbuteur
guide soupape
POUSSOIr

guide poussoir soupape

axe_came \' i/ came
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Activité 7 — 3 Distribution

Modélisation came/poussoir par liaison courbes glissantes

2eme courbe « glissante »

lere courbe « glissante »

Modéliser le sous-ensemble représenté ci-dessus avec
une commande sur Parbre a came
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Activité 7 — 4 Distribution

~Liaisons

Rigide.1 (axe_came.l,guide poussoir.1)

Rigide.2 (axe_came.1,guide_soupape.1)
igide.3 (axe_came.1,axe_culbuteur.1)

=1 Révolution.4 (axe_came.1l,came.1)

Cyllndrlque & (poussoir.1,guide_poussoir.1)
Courbe glissante.6 (came.1,poussoir.1)
Revolution.? (axe_culbuteur.1,culbuteur.1)

Cyllndrlque 8 (guide_soupape.l,soupape.1)
Courbe glissante.9 (culbuteur.1,soupape.1)
Sphérique.10 (culbuteur.1,tige_culbuteur.1)

JDII‘It .11 {poussoir.1,tige_culbuteur.1)

L

Modéliser Pensemble du systeme en utilisant les courbes
et points pré-définis
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Activité 7 — 5 Distribution

Pour un régime nominal de rotation du moteur de 4500
tours/mn, trouvez :

* La loi de levée de la soupape z(t)
e Sa vitesse et son accelération maximales
* Le volume balayé par la tige de culbuteur

* En déduire le diametre minimum du cache tige
culbuteur que I'on peut installer sur le moteur
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