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Introduction - Contexte

Catia V6 est un logiciel CAO qui s’appuie sur une base de données « distante » c’est-a-dire
que toutes les entités créées (pieces, produits, plans ... ) ne sont pas stockées sous forme
de fichiers appartenant a leur créateur mais enregistrées dans une base de données
prédéfinie lors de la connexion.

Avantages : Inconvénients :
* on peut changer de machine facilement * besoin d’une connexion internet

* moins de probléme de versions, de perte de * rigueur dans l'appellation des fichiers si
fichiers on veut les retrouver

La terminologie actuelle pour ce type d’environnement est :
«Product-Lifecycle-Management» PLM mais d’autres appellations existent, un document de
présentation de ces environnements est disponible sous moodle. Lobjectif de ces outils est
comme leur nom l'indique de gérer les évolutions des documents liés a la conception d’un
produit (CAO, nomenclature, plans, notices ... ). Ces objets PLM peuvent donc étre de nature
trés différente et dans la base de données ils sont associés a des méta-données (type, nom,
créateur, version, ... ). La recherche d’un objet PLM dans la base données se fait a partir de
ces méta-données.

Une présentation des bases du PLM sous CatiaV6-Enovia est faite dans la derniére partie de
ce document.
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La seconde caractéristique importante est que Catia V6 structure les données par projet,
c’'est-a-dire que les entités PLM sont liées a un projet et pas a un seul utilisateur mais
aux participants au projet. Les utilisateurs sont affectés a un/des projets avec des droits
différents (Cf 1.1.3). Plusieurs utilisateurs peuvent étre affectés a un méme projet.

Avantages : Inconvénients :
e favorise le travail collaboratif * rigueur dans la maniere de travailler

En début de formation un login et un projet personnel ol vous avez « tous » les droits
(project leader) vous sont affectés, ils vous suivront durant toute votre scolarité GM.
Attention ce login est différent du login Insa.

Vous pouvez demander, aux enseignants CAO, la création de projets supplémentaires.

Vous avez la possibilité d’installer CatiaV6 sur votre propre machine comme cela est
expliqué au début la partie | de ce document.

Des tutoriels sont disponibles sur le site de Dassault-System :
https://academy.3ds.com/fr/learn-online
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Les raccourcis utiles

* F3: Faire apparaitre / disparaitre I'arbre de conception

* F1: Faire apparaitre l'aide en ligne .
A régler dans Outil / Option / Générale / aide :
\\gmserv06.insa-lyon.fr\EnoviaHelp_DOC\B214doc

Avec la souris
* Déplacer : bouton milieu appuyé
* Tourner : boutons milieu + droit appuyés
* Choix centre rotation :
cliquer un point avec le bouton milieu
* Zoomer : boutons milieu + droit appuyés
reldcher bouton droit

e Centrer le zoom : Shift + bouton milieu

* CTRL+U : Mise a jour
e CTRL+Z:Annuler

* Loupe : Souris + 1 fléeche + bouton milieu

e Détecter un axe : Shift

Pour remettre les icones par défaut :  outil + personnaliser + barre d’outils +
rétablir les contenus et les positions

. INSA
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Etape |

Bien débuter avec Catia V6

> -
Installer CatiaV6 sur sa machine

1. Installer Java 7 (fonctionnement avec des versions supérieures non garanti)

2. Télécharger le fichier .zip :
http://dsi-pgdm-web01.insa-lyon.fr/files/catiav6/CatiaV6Client.zip

3. Décompresser ce fichier
Lancer l'installateur de I'application:
CatiaV6Client\AM_Academia-AllOS\1\V6forAcademia_Client\1\setupV6.exe

L lient C - X P2 V6R2013x V6 For Academia Client Sélectionner e logiciel - X & x

vérféé?i;'?s"liyAi.;,"“::;i s\;, """"""""" Cibrogtam Fis\Dassat SystemenB2ia -
Choisir le répertoire d’installation  Choisir tous les composants (par Ajouter V5C si pas installé

(parfois un peu long) défaut)

5. Lancer l'installateur du FixPack :
CatiaV6Client\FP-CFA-1724\1\setupV6.exe

INSTITUT NATIONAL
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6. Vérifier 'existence du fichier :
C:\ProgramData\DassaultSystemes\licenses\DSLicSrv.txt

Le créer s'il n'existe pas.

Attention : le répertoire C:\ProgramData\DassaultSystemes\licenses est caché, pour le
démasquer cocher « éléments masqués » dans l'onglet « affichage » de I'explorateur de
fichier windows,

j Options des dossiers

Général Affichage Rechercher
Affichage des dossiers

Vous pouvez appliquer cet affichage (Détails ou
Icdnes. par exemple) a tous les dossiers du méme
type.

Appliquer aux dossi Reéinitialiser les d

Paramétres avanceés :

<

. INSA

[~ Afficher les informations concemant la taille des fichiers d. A
[ Afficher les lettres de lecteur
[ Afficher les notifications du foumisseur de synchronisatior
Fichiers et dossiers cachés
(@ Afficher les fichiers. dossiers et lecteurs cachés
O Ne pas afficher les fichiers. dossiers ou lecteurs cach
Lors de la saisie en mode d'affichage Liste
O Effectuer la saisie automatiquement dans la zone Rec
(@ Sélectionner |'élément affiché comespondant au texte
[ Masquer les corflits de fusion de dossiers
4] Masquer les extensions des fichiers dont le type est conni v
>

Paramétres par défaut

OK Annuler Appliquer
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8. Vérifier que Le fichier DSLicSrv.txt contient :
gmserv06.insa-lyon.fr:4085

B =

m Accueil Partage Affichage

<« v 4 > CePC » OS(C:) > ProgramData > DassaultSystemes > Licenses

s+ Accés rapide
¢ OneDrive

I CePC
[ Bureau
|2] Documents
& Images
D Musique
& Téléchargements
B vidéos

(g {gh}

~

Nom Modifié le

|| DSLicSrv 06/11/2017 20:39

:] DSLicSrv - Bloc-notes

Fichier Edition Format Affichage ?
gmser-v06.insa-lyon.fr:4085|
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1- Se Connecter

-

Saisir

- Login
- Mot de passe

Ce login est différent du
login Insa, il vous est
donné en premiere
séance de COCAO.

Choisir la

Puis 1.2 -

Si PC perso :
gmserv06.insa-lyon.fr

Compléter

Nom d'hte : gmserv06
Port: 8070
URIracine; enovia

] Annuler

( Précédent ](

Définir la Base Données GM

* alias est le nom que I'on souhaite affecter a la base de données.
Un méme utilisateur peut avoir acces a différentes-BD

HEEWSYER | o




1.2- Choisir le contexte de sécurité (Cf. 1.3)

Dernier contexte utilisé

Contexte de sécurite | VPLMFfojectLeaderINSA-LYON-GMD.abourdon-3GML| Sélectionner

=

1- Cliquer su
Option

Source de données abourdon (gmdserv0 +

Nom d'utilisateur  abourdon s

2- Si on souhaite en changer
[ Précedent ][ J [

) [ Annuier )

Mot de passe  ssesssse

[ Qg ][ Annuler ]f Options.. J

VPLMCreatorINSA-LYON-GMD.3GMD Liste de tous les
H VPLMCreator.INSA-LYON-GMD.AGMD .
6-C I Iquer sur OK VPLMCreatorINSA-LYON-GMD.PIRD-V6-LEGOMINDSTORMS « proj ets » attach éS
VPLMCreator.INSA-LYON-GMD.abourdon-3GMD
VPLMCreatof — au |Og| n
veeei 3- Choisir e
VPLMExperi
VPLMExperit Acird S
poveeerl contexte désiré
VPLMExperimenter. AMD test
VPLMExperimenter) d-GMD.user_project
VPLMProjectAdm AISA-LYON-GMD.3GMD
VPLMProjectAd; 4rINSA-LYON-GMD.AGMD
VPLMProjectAd ‘ator.INSA-LYON-GMD.abourdon-3GMD
VPLMProjectAf  AbtratorINSA-LYON-GMDitest

der.INSA-LYON-GMD.3GMD
J/£ader.INSA-LYON-GMD.AGMD
[VPLMProjectl eaderINSA-LYON-GMD.abourdon-3GMD
VPLMProjectLeader.INSA-LYON-GMD.test
VPLMSecuredCrossAccessINSA-LYON-GMD.3GMD
VPLMSecuredCrossAccess.IN!
VPLMSecuredCrossAccessINS,

I vetmvieweriNsa-Lyon-cMd G- Cli
-GMD.abourdon-3GM([ Selectionner ] VPLMViewerNSA-LYON-GM(] 4- Cli quer sur OK

LMViewerINSA-LYON-GM

5- Cliquer sur fin

LMViewerINSA-LYON-GMD.test
VPLMViewer.INSA-LYON-GMD.userl_project

J “Annuler VPLMProjectleader.INSA-LYON-GMD.abourdon-3GMD |

)

1.3- Quid du contexte de sécurité ?

Permet de préciser le réle et donc les « droits » que l'on aura sur le projet :

* Creator : peut modifier la conception d’une entité CAO en cours de conception
mais ne peut pas changer d’état de maturité ni de version.

* Experimenter : Evalue la conception mais ne la modifie pas

* Projet Administrator : administre les rdles et affecte les personnes au projet

* Projet Leader : a tous les droits sur les entités CAO du produit (suppression,
importation / exportation, gestion maturité ...)

* Projet Viewer : Ne peut voir que ce qui est publié (release)

Un utilisateur peut avoir plusieurs roles sur un méme projet, au moment de sa connexion il
devra choisir le role qu’il veut prendre durant la prochaine session.

-10- r——
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Le contexte de sécurité apparait comme une chaine de caracteres formée :

Type_acces.Nom_compagnie.Nom_projet

":Séiectionxj contex{-e de sécu ‘3%,

<

lVPLMProje{:tLeader,Company Name.Cocao_abourdon

Lorsqu’une session est ouverte il est possible de connaitre le
contexte de connexion

BB ActsPM  Eoton  Amcwpe Eaworis  beemon  Quis  feve )

ARy SR | ooe ce AT v 5o e

CADIA User Companon

Carnena Indes et Rachernche
@ Qiencequcen? Sy

'}o-u-on&‘-l[

Pour changer de contexte de sécurité il faut quitter Catia
et se reconnecter

NSV NATONAL -11-
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abourdon
Adresse URL du serveur : hitpy/gmsenv06:8070/enovia

Contexte de sécurité de travail

VPLMProjectLeader.Company Name.Cocao_abourdon

Role: VPLMProjectLeader
Proprieté :
Equipe: Company Name
Projet Cocao_abourdon
Solution de projet Team
Famille de projets {DesignTeam
Nom de masaque utilisé : DEFAULT
83 Contextes de sécurite | (5 Commandes | 8 Licences
Role Equipe Projet
VPLMViewer INSA-LYON-GMD abourdon-3GMD
VPLMViewer INSA-LYON-GMD 3GMD

VPLMCreator INSA-LYON-GMD _ PIRD-V6-LEGOMINDSTORMS

INSA-LYON-GMD _PIRD-V6-LEGOMINDSTORMS

VPLMExperimenter INSA-LYON-GMD userl_project

VPLMViewer INSA-LYON-GMD userl_project

VPLMCreator Company Name  test

VPLMProjectAdministrator Company Name test

VPLMProjectleader Company Name test -

< i »

Fermer ) (CPius Iutilisateur.._)

UNIVERSITE D= LYON

1.4-Eléments de configuration trés utiles

* Menu : Outils/options / Accés PLM / onglet Identification

| options
=57 Options Ouviir | Propagation || Documents extemes | Attributs PLM | Favoris | Identification |
\l}n Général éfé d

W) Affchage Chaine didentification: Cocao_AdB
= Environnement préféré : ciyovia_pLM \epres ~ | &
=5l tation d - - S

3] impertation de Affixe de nom dobjet : [

Eg Compatibilité

T
B paramatres et 1 [l Chaine de duplication définie par I't
Virtualité imme

Nouvelle version

#¥§ connexions

o

<Y Recherche PLV
|y Répertoire

-5 cATIA Live Shape

O Nouvelle version majeure depuis nimp ersion

\d-. Infrastructure
o — Lors de la duplication d’un
b Equipment objet une chaine additionnelle

. Knowledgeware sera demandée

7“ Simulation

- Machining

:L‘ Digital Mockup

B Manufacturing Plar
LY Robotics

|

2 Ll

1]

C’est facultatif mais tres utile
Permet lors de recherche de trouver rapidement les objets

* Tous les objets PLM
créés auront ce préfixe

* Les objets importés
également

* Distinction majuscule /
minuscules

Choisir un préfixe logique
du type :
Ex : Nom_TP_lInitiales

Ici la chaine «Cocao_AdB » sera ajoutée devant chaque nom d’entité importée ou créée.

nsTUT OO -12-
gl

A

on

- INSA

pr——
UNIV=RSITE D= LYoN




* Menu : Outils/Options, onglet Identification

Outils Fenétre  Aice

Liste des commandes... p Fo—
Optimiseur graphique... p ;fflchage

Prét pour la sélectio

> 3dpart *test?

Sélectionnez un ohjet ou une commande

Des informations sont réguliérement affichées
dans la barre d’état

INSTITUT NATIONAL -13-
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* Menu : Outils/Personnaliser : Menu Démarrer
Menu Démarrer :l Ateliers utilisateur ]‘ Barres d'outils ” Commandes ]i Options I En C|iquant sur |'iC6ne de
) Disponibles Favoris I'atelier actif, la fenétre de

2D Layout for 3D Design Assembly Design

Y . ; . -
3D Functional Tolerancing & Annatation ’;"="> Drafting dema rrage rea ppa rait h
| Generative Shape Design
Kinematics Analysis
Knowledge Advisor

Applicative Data Zip
Part Design

Applicative Portfolio
Assembly Definition
Assembly Design
Assembly Experience
Automated Design Process
Bend Part Design

CATIA Live Rendering

Compy”™
com Permet de définir les
ateliers que I'on utilise le Ma ) At ] mie )
o plus souvent

Fermer

5

Assemb ign Drafting Generative Shape Design

Au lancement de Ia session nalysis Knowledge Advisor Part Design

une fenétre de sélection
rapide apparait ficher cette boite au démarrage

. INSA
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2- L’environnement V6 — Les différentes fenétres‘ e

2.1- Fenétre de démarrage rapide, apparait au lancement

AccesPIM  Edition  Affichage  Favoris  Insertion  Qutils  Fenétre  Aide ‘,7777:

T2l ) el )

ﬁDémarragerapide | - |

Dernier .t utilisé Titoils

Affichage d’éléments =
de tutoriels (treés
limités)

&

Travadler ..r une forme

= lravailler ... structure
“Q€

ﬁ v -ﬁll’rét pour la recherche A r- Prét pour la sélection ~ &qurét pour le dialogue A 5’ Prét pour la propagation ~ @ % EETE)

Expérience 3DLive Conceplion...ce cintrég

Sélectionnez un objet ou une commande SR e E
‘ oﬂ‘ ‘ e $
wou N

AccéspLM  Edition  Affichage  Favoris  [nsertion  Qutils  Fenétre  Aide

o3 I = ) LHE L N
£ Démarrage rapide | :9
Affichage des g )
derniers éléments
Utlllses Dernier él..ent utilisé Totortels

La boussole est surtout
utilisée pour la

‘ conception collaborative,
sera assez peu utilisée

imp.bac a.03 1485~ imp bac a.. Start— i €N COCAO

.imp_bac a..nBase —

imp bac a.. Stat— - | Cuitter
. . |-1nfrastructu[e 4
Lorsque des opérations systems »
de chargement sont en /" Shape &
ty_New—  -imp_bac sosembly P_bac_..roduct A © Mechanical 3
cours, la boussole i s :
. . - & | Equipment
appa rait grisee 5 . Knowledgeware »
\o /. Simulation 4
| @ mPrét pour Ia recherche ~ ,-’ Prét pour la sélection ~ Prét pour le dialogue " a’ Prét pour la propagation " B i Machining i
¢ un objet ou - 'Qigital Mockup r
I Manufacturing Planning ’
| Robotics 4
Marine and Offshore 4
On peut ré-ouvrir une fenétre de démarrage rapide a partir @ Automation '
1) Live Validation
iﬁ E)g'marrage rapide

-16- &




2.2- Fenétre d’exploration ou de navigation
* Environnement « gris »
* Lentité en cours d’exploration apparait sur un plateau tournant
* Lentité ne peut pas étre modifiée

AccésPIM  Edition  Affichage  Favoris  Inseion  Outils Fenétre

Aide

AR

Arbre de conception

En cliguant sur la touche « play » de la
boussole une animation de l'objet est
visualisée avec différents points de vues.
Recliquer sur « play » pour arréter

8 @Pret pourla recherche 30~ Il Prét pour la sélection ~ - JUl peét pour le dialogue ~ o Sl prétpour a propagation  ~ S 55 e
o

Sélectionnez un objet ou une commande 17 @

Cliquer sur + ou clic-droit développer tout

Affichage Qutils

Favoris  Insertion Eenétre  Aide

-

hac_a_sable_Piston --- (Piston. 1)

ﬁ _bac_a sable Piston —--
_bac_a_sable_Ring --- (Ring.1)

m _bac_a sable Ring —

_bac_a_sable_Ring --- (Ring.2)

ﬁ _bac_a_sable_Ring ---

_bac_a_sable_Ring --- (Ring.3)

ﬁ _bac_a_sable_Ring ---
_bac_a_sable_Connecting_Rod --- (Connecting_Rod.1}
mgm _bac_a_sable Connecting_Rod --—-

c_g_sable_Piston_Pin --- (Piston_Pin.1}

ac_a_sable Piston_Pin ---

u

ble_Bearing_Insert --- (Bearing_Insert.1)
able_Bearing_Insert ---
rk_Rod --- (Fork_Rod.1)
ork_Rod —-
Insert --- (Bearing_Insert.2)

_Insert -—-

Possibilité de zoomer sur
un sous-composant en le
sélectionnant dans 1’arbre

< o

87 ‘.mPrét pour la recherche 3D ~ /u- Prét pour la sélection " t’ Prét pour le dialogue " \5’ Prét pour la propagation - a ﬁ@@m (
2®

Sélectionnez un objet ou une commande

. INSA
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2.3- Fenétre d’édition
* Environnement « bleu » (par défaut)

* Fenétre CAO « classique »
* Le produit peut y étre modifié

Atelier en
cours

FE CATIA V6 - [Cox

Robot
Utilisation précisée
en partie III

mande.1 (Pivot.2)
- (dnw545238.1)

Clic droit dans 1la
fenétre : permet de

Arbre de conception : changer 1”ambiance

F3 pour le faire (utile pour les
. S
apparaitre / disparaitre copies d’écran)

(== >H

"\ ”-pmdun.‘meuv‘ &l Pt pourto séecton (g prét pour e dinlogue o (Gl Pretpouriepropagetion (Y gj@E/ﬂ@ /

Gestion de l'affichage

G o MR Moy e 1|

Zone 1 \
N X

sE

el o]

WOHMETLN -

Avec la souris
» Déplacer : bouton milieu appuyé
* Tourner : boutons milieu + droit appuyés
* Choix centre rotation :
cliquer un point avec le bouton milieu \L

Repere
e P

* Zoomer : boutons milieu + droit appuyés ||y a deux zones dans la fenétre : la CAO /
relacher bouton droit I'arbre de conception dans chaque zone il est
possible de zoomer/ dézoomer, pour passer
, < . . .
Gestion objets cachés d’une zone a l'autre il faut cliquer sur le repéere

ou sur un « fil » de I'arbre de conception

On peut faire le paralléle avec une scene / un décor
de thédtre. L'espace « caché » représente l'arriére du
décor. Pour ne pas polluer la visualisation, les
esquisses une fois utilisées pour créer un volume sont

cachées par défaut

Aussi accessible par clic droit

memtrece 7,
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2.4- Fenétre de résultat de recherche

* Onverra §3.2 la notion de recherche Liste des objets PLM répondant

aux critéres de recherche

=
BB AccespLM

Edition  Affichage  Favoris  Insertion  Outils Fenétre  Aide
Ol wim, 8WLTFILAX ] Vi
QDémarrage rapide ] ~lzTitre Contenant *Bielle* | ~!zTitre Contenant *Rod* = =/ \tre Contenant *LCD* i * ‘ I
‘# H Nom affiche & / HTitre ,
1 “z -imp_bac_a_sable- LCD_Display Assembly-Product 16376 G -imp_bac_a_sable- LCD_Display Assembly-Pri /16376_GG9916 1977-3573 1432 A
2 ~1: -imp_bac_a_sable- LCD_Display Assembly 1828-3664 1516 - -imp_bac_a_sable- LCD_Display Assembly 1 3664 1516
3 12 -imp_bac_a_sable- LCD_Display_Assembly-Product_16376_ -imp_bac_a_sable- LCD_Display_Assembly-Product_16376_G59916 1977-3573 1432 &
4 ~z -imp_bac_a_sable- LCD_Display Assembly 1828-3664 1516, -imp_bac_a_sable- LCD_Display_Assembly 1828-3664 1516 B
=
=7
7 1] . @
Permet de gérer le type d’affichage 5

4
Critéres de recherche

~ B Bemma
- ®

4
4 résultats Produit physique Pigce 30 physique Dessin Forme 3D Plus.. Aide...

a9 ﬁ- product: *LCD* ~ /-_ Prét pour |a sélection

Sélectionnez un objet ou une commande

~ \g Prét pour le dialogue ~ _,g Prét pour la propagation

-21-

2.5 - Zones de « dialogues » utiles pour commencer

Choix de I'atelier dans lequel on

souhaite travailler Recherche rapide d’un objet PLM

qﬁ ﬂ;]product: *LCD* / a B

Sélectionnez un objet ou une commande

Barre d’état:

Zone d’affichage d’information

Si elle n’est pas visible

Menu : Affichage / Barre d’outils / Barre d’état

-22-




2-6 Les ateliers

-

Catia V6 est orgnanisé en métiers qui se divisent en ateliers (workbench), a chaque atelier
est associé une barre d’outils spécifiques

Quitter

1 Titre Similaire *C*
2 Cocao AdBProduit456770

ip- 3 Cocao_Cocao_Chemise — Ate IierS

i.jnfras‘[ructure

ia& Shape 4 3

5= Mechanical gfit{ucture Functional Design
Equipment 4 Part Design

~ Knowledgeware rgp Assembly Design

. Simulation 4 %‘- Sketcher
Machining 4 ?r-'_;,LiVE Compose

:‘Qigi‘[al Mockup 4 .é}’weld Design

I Manufacturing Planning 4 .lfigD Layout for 3D Design

‘ Robotics b F:;ggrgomponent Family
Marine and Qffshore 4 '@\Qraﬂing

[ Assembly Design

!'% Drafting

& Generative Shape Design
_}a Kinematics Analysis

é?; Composites Grid Workbench
§£unctional Modeling Part

gﬁ Composites Design

%‘ Wireframe and Surface Design
:g:%gene{ative Sheetmetal Design

|§= Knowledge Advisor =
. 37 3D Functional Tolerancing & Annotation
Part Design i i i
|@Live Validation _' Healing A55|5t§nt
@;AHA Live Shape ‘Jﬁend Part Design

ﬁ Démarrage rapide

d 5_ 3dpart: *C*
i

Acces aux ateliers

] /~_-i_ Prét pour la sélection

-23-
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3- Les produits PLM e

3.1- Utiles pour les TP CAO

Représentation de forme 3D PLM -

C’est I'élément de base de la conception CAO 3D.

Representation de dessin PLM |

Représentation 2D d’une piéce.
N’est pas forcément liée a une représentation 3D

Piece 3D 2

C’est un produit « élémentaire » pouvant contenir 1 représentation 3D et des éléments associés (Mise
en plan, Analyse EF, Matériaux, Revue ... ).
Peut étre convertit en produit (clic droit : changer en produit)

Produit PLM

-

Peut contenir un grand nombre d’autres objets PLM (Piéces 3D, sous-produits, ...) avec des relations
entre eux.

INSTITUT NATIONAL -24-
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A chaque objet PLM, sont associées des méta-données,
d’autre peuvent étre modifiées par |'utilisateur.

3- Remarques sur les propriétés des objets PLM

=l
EI Centrer |'arbre |

. . . -
certaines sont invariables (type) R

Le titre peut étre modifié a tout
moment, c’est ce qui est utilisé lors
des recherches

=, Proprités
Centrer sur
I .
Ei Cacher/afficher Sélection: Cocao_Cocao_umoteur ---
ﬁ Propriétés: A+ Enter Référence | Graphique | Comports
Type |Produit physique] / ‘
o Titre |Cocao_Cocao_u oteur | &
GakC e |
(enmneas Le versionnement est géré
om p
_ lors de la propagation /
| Commentaire version sauvega rde
LT.F? Co Obi
bjet Cocao_Cocao_pmoteur b
el i
| @ |EE Editer les attributs PLM...
g Cocag i . Description
| Insertion 3
"k Cocag & i Le nom est géré
i = P ot raphiques du produit ) Datedecréation | 11/09/2017 0927:52 .
i ’ | prd012100 automathuement par la
"l Coca ¢ Mode de sélection 4 .
0 j | 7 N Créé 3 partir de base de données et ne
I i ) i
. o —— peut étre modifié
Acces aux propriétés par [ocao_Carter 5 Nnemiion mmifiosina 10 ARTT AOI7ER L ‘
un clic droit |_Cocao_Fixati
TR S OTTITERIGTTS TITE AT e [ ok [ Appliquer ][ Fermer )

Ce sont ces méta-données qui permettent de retrouver les objets dans la base PLM, il est

donc primordial de bien les renseigner.

. INSAE

| mstmuT L
OE:

A
o
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3.2- Recherche simple d’'un document PLM dans la base de données

Entrer la chaine de caractéres recherchés
en utilisant le jocker *

Lancer la recherche

S ﬂ. produ&b/

Sélectionnez un objet ou une commande

A

Attention distinction majuscules /
minuscules

Par défaut 'objet cherché sera du
type de la derniere recherche

BB AccesPIM  Editon  Affichage  Eavoris  Insertion  Outils Eenétre  Aide

W G w Nt o El e ) gl EE WLy Y rgﬁg
3 Démarrage rapide | ~'=Titre Contenant *Bielle* | I=Titre Contenant *Rod* | =z Titre Contenant *LCD* | =
[# |Nomafichs A |[Titre

1 =1z -imp_bac_a_sable-
2 =12 -imp_bac_a_sable-
3 12 -imp_bac_a_sable-
G g

: -imp_bac_a_sable-

LCD_Display_Assembly-Product_16376_GG9916 1977-3573 1432 —
LCD_Display_Assembly 1828-3664 1516 -
LCD_Display_Assembly-Product_16376_GG9916 1977-3573 1432 ---
LCD_Display_Assembly 1828-3664 1516 -

-imp_bac_a_sable-
-imp_bac_a_sable-
-imp_bac_a_sable-

-imp_bac_a_sable-

LCD_Display_Assembly-Product_16376_GG9916 1977-3573 1432
LCD_Display_Assembly 1828-3664 1516
LCD_Display_Assembly-Product_16376_GG9916 1977-3573 1432
LCD_Display_Assembly 1828-3664 1516

On peut changer de type
d’objet pour la méme
chaine de caractéres

<
4résultats Produit physique Pidce 3D physique Dessin Forme 3D

Acces aux autres types
d’objet PLM

»
Critéres de recherche

n
OE:
A
it

p INSA
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3.3- Recherche plus élaborée

Menu : Acces_PLM/Recherche Avancée

< =) ;v
4résultats Produit physique Piéce 3D physique Dessin Forme 3D Plus.. Aide. @

Cliquer

»
Critéres de recherche

- &
Criteres de recherche | LEJ | |
. Type d'objet IlpiéCE
Type d ObJEt :| Piéce t Extension: | (Aucune extension) i -
Extension ; .'\AUCUHE E)('[E.‘nSiOI"IJ w | ‘ Simple | Avancée | Trés avancee |
— ~ - Attribut : Opérateur : Valeur:
Simple | Avancée H Trés avancée Nom - |Contenant =
Nom ] v Titre du produit B
- = Courant AEET
Titre du produit - Révision Valeur Valeur de fin
Propriétaire
Courant & Origine
Modifié
s - . Description i | ¥
Propriétaire - Cotit estime
Delai de livraison i
Avec la distinction minuscules/majuscules, la requéte est plus rapide 4 Classification de piece e i e
: 5 Unité de mesure i
Respecter minuscules/majuscules E ooids
. . [ Code Make Buy de service
O Toutes les versions mineures Code Make Buy de production
Piece détachée [ OK ] ( Appliquer J [ Fermer ]
- Catégorie de matériau
[ 0K ] f Appliguer ] [ Fermer ] e
Visible dans VPM
Achat de conception
Elément de fin
\[ -27- e
- Won
. |
. o
3.4- Editer / Explorer un objet
A B .
Fenétre : de démarrage n .
T — Fenétre : Résultat de recherche
‘Q‘L’? :;“x\ e, %EEEME WP LAY FE Acmmn Eoon  Bffcwege  favors  baction Ol Fendue &
|=1 3 W =0 e e e, 0 oy = 0 = o e e WPy BAN
: = = :
=5 2 - lo- LD Display Assembly 18283654 153 i <. - LCD.Display Assembly 1828-3664 1515
Comieréontuise  1OTEE “ 3 5 i Je- LCD Display Assembly-Product 9773573 1432 i - LD, Display Assembly-Product 16375 663916 19
= 4 7 dmp.bacssebl- LD Dl Asembly 192836 imp. b bl L Dy Asserbly 1826368 1516
. . afl
Clic droit /////77
e Quvrir (CTRLO) Clic droit
* Explorer (CTRL E :
plorer ( ) N « Ouvrir (CTRLO)
* Explorer (CTRL E)
Clic droit
* Ouvrir (CTRL O)
;ﬂm&um foton ffcnage g :,i
i * Explorer (CTRLE) a'
-
“
9
i 2
py
) e
| @ A
sci obict o une e - - . éﬁ‘m.r 28

" Fenétre : d’exploration

ISTITUT RATION!
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3.5- Créer un nouvel objet PLM

) Mouveau E]E] ,@ Pigce 3D I % Forme 3D ” ﬁ Caractéristiques ]
- U /"'J nE '[‘Z] Titre _bac_a_sable Pjéce 3D002022

VL Favoris M Nom 3dp002022

=|= Praduit #‘1 Piéce 3D [¢2] Dessin

¥ Derniers éléments utilisés Bescphon

D Dessin #.;i Pigce 3D

B Canalisation et tuyauterie physiques 2
B Catalogue * ] e
B Configuration applicative basée sur PLM Knows... *

B Créateur de simulation x Lors de la création d’une piece 3D, une

B Discipline de dessin x forme 3D lui est obligatoirement associée, 2
B Document VAM x titres peuvent étre définis, définir a minima
B Dossier racine celui de la piece 3D

> *

[ ception collaborative :

& Remarque :
MLZaS le titre d’un objet peut étre modifié a

posteriori a partir de ses propriétés (clic
droit dans L’arbre de conception)

Choisir I’élément a créer, Le nom est généré par lLa base de données et
Remplir les champs demandés (titre) | est non modifiable

Les favoris sont personnalisables
(clic droit, ajouter aux favoris)

-29- r—r—
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3.6- Sauvegarder - Copier

Remarque :
Les notions de versionnement, maturité, statut (IN WORK, RELEASED ... ) ... seront abordées partie IX.

1. Propager C’est la sauvegarde « de base » équivalente au

« save » classique si ce n’est que les modifications

sont sauvegardées dans la base de données et pas
sur un disque.

Il N’y a pas de versionnement automatique associé.

I Prét pour la propagation

Ou CTRL+ MAJ +S

Remarque : s’il n’y a pas eu de modification (rien a propager ) un message d’erreur apparait

2. Copier

Permet par exemple de copier un objet d’un projet A dans un projet B sur lequel on est connecté, puis
d’utiliser, de modifier cet objet dans le projet B sans conséquence sur I'objet initial,

* Editer I'objet que I'on souhaite dupliquer, il ne doit pas étre en statut «IN WORK », mais
en « RELEASED » (Cf Etape IX)

* Propager = un message d’erreur apparait faire fermer

* Une fenétre « propager apparait »

e Cliquer sur propager comme nouveau (icone P bleu en haut a droite)

-30-
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3.7- Supprimer des objets du projet

e 2- Choisir effacer

| Coweetaes wesce |

L ey —r—————
"5 e st Do Fapr-Aewrti St o rapiecastiee Do Mapedemrdty Siet

N - —————

1- Sélectionner
1’objet a
supprimer

[remcn rrasmms [Varmon womears | Sy
t

==

L L

S

drindots Promst shyeese Mis 0ot g Dene

&

T

— -
-

Attention :
Seuls les éléments en mode
« in-work » peuvent étre

upprimés.

Les composants
seront aussi
supprimés si
c’est possible

Récapituiatr ) Recapitulatif
1 objetis) 3 supprimer : 79 objatis) & supgeimar :
~iy 1 Prosuitis) Tz 19 Froduitis)
3 Ahs & 59 Piece 3D
Se'ul l_ongt 3 1 Dessing
sélectionné sera
supprimé
Option 08 gropagation i
Dstructure entiére Option de propagation
EStructure entiere

(o) [(amia]

-31-

|[Wersian mere | Wension rinswra | Nom
1 i cmpbrcaabtie- Dex Plyer-Assertly Start - <mp_beca ssble- [ie: Mlaper-Agmemtly Sart 1 prd 0
2 1 -mpbicasabie- Dex Fhyer-Amambly Start - dmp_boaca ssble- Disc Mlypar-Agmembly St - 1 prd 001513
3 "1 -mpbacasable- Disc Plyper -~ AmpLbeca_ssbis- Disc Player 1
L’objet initial
Fagwes s a disparu : F
. )
[ Jerera | wom |ee | Mamage dermer |
b < boec 53 . COMMNCIN —-  Frodult plesque L8 R Co o 0o 1612 sl 1antes raant de 1 supprimer
b g buwc_a_an . CIA LirkA -~ Produst physgue La réfirence et tou jouneinets sarta nbe suant .. Hais les
B g _bewc_a_an b Srk VGA - Prodult physgue La rebiren cw et tou joune rete_sortartes suant de by
B A beec_a_aa . CA kel —-  Produst phy La ré o want de la conposantes
& “mp_beec_a_sab. bary Cowet -~ Produst phys que La rebrence et tou joune i rats st nbes suant de ls supprmer instances dans
B <Ampbewc s sy NCIA_SMe —-  Frodust physque Ly rébrmnce st toujours inste . aostantes et de Ly supprmes d?autres Obj et
& Amp_baeca sy  CMOIA Baee —  Produl! phys que Ly ré¥rance ast toujours ingta . aostantes yeant de by suppomer ’ e
s n’ont pas éte

supprimés

3 rénitats  Prodult phydgue P

s3Dptavque [essn Forme JD F

T

¢ .

s

vitires do recherche ]l

D

-

) e

. INSAE
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3.8 Importer un modéle Catia V5

-2- selectionner le ou les
fichiers a3 importer. Si on
sélectionne un product les sous
products et les parts sont
automatiquement importés

Ovgaen » Nouseey dose
. beva p
b Ergaceresy ey 1
b asraegereenty

3 Mukaveyss S
% Dotwvens

- g
4 Vane
B vewer
W Orerasew Wl 10230+ pevond criorme CATPYO S
& Docee ooel £ F
- e ) Wl rov oo caToee

0 Lectmar DND B 55 PM_ORAGDAG |+ il neCATR

More gu Petwer : rega e complet CATApeue

-3- Quvrir
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Possibilités de
modifier la sélection
précédente

| Avouter schier | Suppeimes fichier |

Mode dasbaticn Garder les options par
(3 Uniliser les tabies de mappage [ oler les liers vars les doouments manguants [ Usliser le mode simple défaut
Nom u comete | COEXISTENGCE . e |

Optiors pow las documents simdaes

Demiers hchiers © & Mise 3 jowr O Ne pas rsmporter
Fichiar idanbiaues: o pige ajour ® N pas rémporer -4- 0K

Anciens Schies: O Mise & jour ® Ne pas rsmporter
DCréer une version o no rHce

Import basé sur un fichier commencée
Définition de I'environnement d'impaort
ol

100% termings
Temps restant estimé : 0 sec

—— -34-
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Fichiers & traiter
Fichier Action Contexte Statutdes{ Bilan des éléments 3
A\Enseignement! \orojet_ing\projet-persotregulateu\C.. Impor = J 3
DiEnseignement\3GMD\projet_ing\projet-persoiregulateun\C.. Import - importer

Di\Enseignement\3GMD\projet_ing\projet-perso\regulateur\C.. Import
DiEnseignement\3GMD\projet_ing\projet-perso\regulateur\C..  Import
DaEnseignement\3GMD\projet_ing\projet-persoiregulateun\C.. Import -
D:\Enseignement\3GMD\projet_ing\projet-perso\regulateur\C.. Import .
Di\Enseignement\3GMD\projet_ing\projet-perso\regulateur\C..  Import .
DAEnseignement\3GMD\projet_ing\projet-perso\regulateun\C.. Import

D:\Enseignement\3GMD\projet_ing\projet-perso\regulateur\C.. Import - Lancer 1’importation

Di\Enseignement\3GMD\projet_ing\projet-perso\regulateur\C.. Import

« 1 7 ./-;

Le calcul de la liste des documents est terming. 43 fichiers 3 traiter
/ ~oEémande de rapport |
[ << Précédent ] - Import ] [ Annuler )

gJqueshndeﬁﬁmrﬂNem

< Bilan de

._‘ﬂ Sauvegarde des composants V6 1’ importation
Sauvegarde du contenu -

| omm— ] -

Etat: 90% termings

Temps restant estimé : 2 sec

nsTUT OO -35-
bl
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Le produit a été
TP T S — importé et une

_ 0 8 s e WO b 15 o | Bl bl R e - fenétre
d’édition
apparait

rAmer Lyde st Prytwenn s muf stioe 1)

Une mise a jour
peut étre
nécessaire

Les contraintes d’assemblage, cinématiques ... sont conservées « au mieux »

nsTUT OO -36-
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3.8 Bis Importer un modéle Catia V5 - Problémes rencontrés

* Un produit avait été importé (support éolienne du TP)
* Ce produit et sa structure avaient été supprimés

* Les éléments de ce produit n'étaient plus trouvables lors de recherche dans la

base de données

* Tentative d'importer de nouveau le produit

Fichier

Di\Enseignement\catiavé\eolienne_pieceV5\VisCSM3.CATPart
D:\Enseignement\catiavb\eglienne. nieceMS\WisCS M3xA.A2.C
D:\Enseignement\catiavi\eq
D:\Enseignement\catiavé\eq
Di\Enseignement\catiavi\eq
<

L’import n’est pas
possible

Le calcul de 12 liste des doCUrmens escermme U Tomers & ran
Tous les documents ont déja été importes

Di\Enseignement\catiavé\eolienne_pieceV5\510364 Vis FHC M...
D:\Enseignement\catiavb\eolienne_pieceV3\56307 Goupille 4x...
Di\Enseignement\catiavb\eolienne_pieceV54201 vis FBZ M6 50..
D:\Enseignement\catiavb\eolienne_pieceV3\52148_EcrouH_FR..

Action

Ne pas importer
Ne pas importer
Ne pas importe
Ne pas impg

Ne pas irpforter
Nea

Les composants
apparaissent comme ayant
déja été importés.

dfut des documents' 4| ||
Identigue =
[dentique
Identigue
Identique
Identique
Identique
Identique
Identique
Identique =
| A

Co

[ Demande de rapport ]

NS

Annuler ]

INSTITUT NATIONAL
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* Solution trouvée : ne pas utiliser la table de mappage

| DAEnseigne et ot G\ o0 e 102 SneceVS) £ ol enve. CATProduct

| ANouter scher | ]
Mode o'estcuton

Uk e bes tabies de mappege () ot fes bens vess tes docments manguarms [ Uslises e mode simpie

Nam ) coatrate

Options pour les docurments s fares

Teemiars fohers s
cher crmticpiem

Aachfe e

-38-

L’import se fait mais
1’objet importé est
ouvert dans une fenétre
verte ..




“-
* Sion fait une recherche et que 'on ré-ouvre l'objet cela semble marcher !!!
. INSAIE e
“-
4 Exporter au format 3DXML

4.1- Ce que c’est

Il s’agit d’un format de données 3D créé par Dassault que l'on peut générer a partir de Catia
V6.

Il'y a alors 2 types de fichiers possibles :
* Avec création : permet de transférer des données entre projets ou entre bases de
données. C’est le format utilisé dans les tuto 3DS-Accademy et celui que I'on utilise
dans les TP.

* Pour révision : permet a des utilisateurs n’ayant pas Catia de visualiser le produit en
volumique, de le manipuler (rotation, zoom ... ), de cacher des piéeces ... Si des
animations ont été créées a partir du module de cinématique et exportées on les
retrouve et on peut les exécuter. C’'est beaucoup mieux qu’un film car on conserve la
possibilité de bouger le produit et de cacher des composants.

Pour visualiser ces documents il faut télécharger le Viewer gratuit :

http://www.3ds.com/fr/produits-et-services/3d-xml/telechargements/

-40-




4.2- Générer un fichier 3DXML

a- Editer le produit en mode exploration

-

2. Choisir le type
d’exportation (avec

création / pour révision)

-

b- Acceés PLM / Exporter

(CATIA V6 - [Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC -—- (:quou/ \

1. Bien sélectionner le produit
qui doit apparaitre en bleu

ffion

Accés PLM Edition \ffichage  Favor
o ]

£ Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC —
Gﬂ Conan_TD4_5_rotation_principale ---
lﬂ Conan_TD4_5_reglage_calage ---

[J Conan_TD4_5_mise_en_plan ---
1 Conan_TD4_5_doc_TP - (diw172845.1)
[ Conan_TD4_5_dessin172846 ---
= Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC_Ensemble Fixe --- (¢
= : Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC_Ensemble_Tournant

= : Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC_Pale_Support --- (P:
= Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC_Pale_Support --- (P:
W 'A Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC_support_eolienne --

"e—

: Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC_Ensemble en transla
~ : Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC_Nez_circlips --- (Cot
= Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC_Axe Motoreducteu
s Conan_TD4_5_EoIienne_EOI.IC_Ecrou_d_inci;ence -
s Cnnan_TD4_S_Eolienne_EOLlC_Arbvg ;;;entiomel

¥

~

lils  Fenétre

/

Exportation

/

Format: g avec création ('36)(2!)

Chemin: D:\Enseignement\GM\3GM\Conan\TD_conan\TD_eolienne

® Avec toutes les représentations.
O Avec les représentations de formes 3D
O Sans représentation

Propriété Valeur

Nom:  Conan_TD4_5_Eolienne_EOLIC ~~-[6).30xm'_/\
=2 Structure entiére

3. Choisir le répertoire et le
nom du fichier généré

Depuis (2 éditer)
(a éditer)
(a éditer)
(a éditer)
(a éditer)

il

4. Remplir éventuellement

ces champs

=]
A\

« I

INSTITUT NATIONAL
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(R W ¢ 001 1 recherche 3D ~

Et c’est fini

W Conan TD4 5 Folienne FOLIC - » .. (MMM Prét our e dialoaue ~ (@3 prét nour la oronacation

-41-

4.3- Importer

Seuls les fichiers exportés en mode création peuvent étre importés

" o

1- Choisir le répertoire, il
apparait vide c’est normal ..

~

Eovtion  Affichage  Favoris
[] Nowveau Cii+N . e
=iz Produit
& Picce 3D
['] Dessin

Fermer

9 Bechwrche avarecdo.
bEnteu de dassiers

=

&F Eichier...

S8 cichier cATIA

’
Travaer hors lgne
Quitter

Bimpeeter v fichine 20 08 ause fremot de resation

INSTITUT NATIONAL
ES SCENCES

[
APPLIGUEES
won

m INSA

| — T —

e
Crhemin N

D\ Eraeignement\$GMD\tp_cmao2\tp2015_parametrage
Nom

LTAC_transmission_v_b

Date de céation Taille

M/26/15 17:20

2- Sélectionner le fichier

3- Préciser la chaine
d’ importation

Opticn dimportation
O Importer comme rédérence ~

T,

AB_

@ Importar comme NCUVEIU dooument ke ds e

[0 payer ) [

]

Apergu | L{‘QK ) [ Aneater

/
/
J

4- Valider

Bien faire attention a chaine d’importation qui

Ne pas ré-importer n fois le 3DXML

-42-

permettra de retrouver facilement le document.




5- Insérer un document dans le projet (doc, pdf ... )

5.1 Insérer un document dans la base de données

Edition

favo

Affichage
Ctri+N

Choisir
document VPN

=13 Produit
& Piéce 3D
B | - Dessin

Fermer

Choisir le
document -

Taper doc et

lancer la 3 Documest vose ﬁmwmﬂmwnhr‘ s p——
- — — o  —
recherche o PEMD O 0t " Renseigner les
Norr V0oc000370 ] - =
différents
) champs
Desorgoon
DAERsegnemesAGMT 10 cmacditp_N15_sclierns 8
Nom oy fctver
- '
n ok ) [CAmwier ) 34

. INSL - ' -

5.2 Retrouver un document, L’ouvrir

J‘ Acces PLM Edmon  AMchage  Favons jserton Qunis  Fenétre  Aide

A B 0 8erFruaX

73 Demarrage ragece l‘] Titre Smitaire TR GMD* | e

[#  |nom affiché Titre Version mamre Nem ITyp-} de fchier | Nom du fichver
- 23 TF GMD EOLIC e rﬂ COERsegnamentdGM Ditp_omwoitp 2
A Explorer.

Explorer zuec

Ouwvrr
iy On retrouve des
| ———— _| options classiques
ol westituss e de PLM

P i

‘An‘uev o néservation

S
B Ouwrir en édition

1 résultal Produit physique & 30 phwsq Fli .4\0;,5

¢ Gl ==DEn o A3 Pervow tosiiecion  ~ ) Pt pou le Gooue o8 Prét pous ks propegstion

grdséactionnd|a)
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5.3 Associer un document a un objet PLM

1- Explorer 1’objet —

2- Clic droit sur 1’objet

Aure sdecion. e
88 Bpicver anee A .
Expbover avec L4

& O Ci+0

Ogwrie awec

B Develoace tout
m«m
& Actuabser et reciune
) Crarpe les miniatunes dyrarigues en 30
B Ceover famorescence
" . @Be(m'm

T eome

B Proprétes

3- Document

AlreEnter

ﬁ.’mwmo«m
2, Alficrer 16 cocuments amacks

& @i cosoohecesn  ~ N TP GMO EOUC Eclierme

ATIAChE! 4N DOCUMESt S1art 3 3 piace seiecionnee

- \. Prét pour e dalogee - a Prét pout la propagation -~ . ‘m v
C @

STV AT -45- Y
s UNIvErsITE = LYoN
Lrow $

-

Sélection d'un - s
3- Préciser un critére de
‘ A partir de |a recherche recherche
*PIRD* [ Recherche | Recherche avancée |
Avec la distinction minuscules/majuscules, la requéte est plus rapide
[ Respecter minuscules/majuscules
1 élément trouve . &) a

Nom afficheé & Yersion majeure | Description
I_II—II—II—I\Q[
GMD_EC

%-I

4- Choisir le document

< I b

[ OK ][ Annuler]

WSTIUT NATONAL -46- 2
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[ CATIA V6 - TP G0 EOLIC Eoterre - Bepirenh =0 )
E Accés PV Edtion Allichage  Favors [rsericn Outis Fendtre  Alde al®ln

i r oy p a . .
¢ R [ oy B el BB . o 'n’ Wiz 91 ¥ 4

#57 TP.GMD_EOLIC scller

7 1 TP.GMD_EOLK. _anesr
B : TP.GMD_EOLKC anser
# 1 TP.GMD_EOLIC_Fale| T -

#~ : TP.GMD_EOLIC_Fole
LIC_docP

=™y

b—_ -

“

Le doc apparait

dans 1’abre de

construction,

:
':J b

«o— » y

‘ “Pﬂ ponr lo &W I - ,- Pridt pour la séection - \! Prét pow le chalogue - ._ Prét pour la propagation - . &mm. [:

SHEctionne un chiel ou une commande @
— -
Attention lors d’une nouvelle ouverture dans I'explorer par défaut les documents ne
sont pas visibles : clic droit/document/afficher document
il -47- e

[
APPLIGUEES
o

m INSA

6- Travailler en mode Hors-Ligne

6.1 Principe

* Permet de travailler sur Catia sans avoir d’acces a internet.

* Bloque temporairement certaines licences (plus disponible pour les autres !)
* Tous les ateliers ne sont pas accessibles (cinématique ... ),

* Pas possible d’'importer des 3dxml ou Catia V5,

* Sauvegarde locale du travail (mais sans contréler le stockage),

* Fiabilité « limitée »

6.2 Activer le mode hors-ligne

1- Ouvrir tous les produits sur lesquels on souhaite travailler

2- Activer le mode 3- Régler la durée de
« Hors Ligne » réservation des licences

] Edition gfﬁchi{ge Eavoris

| [ Nouveau... Cri+N
Tiz Produit ‘

& piece 3D
[ Dessin
Fermer

=iz Produit

{ & Piece 3D i~ Licences hors ligne
|| 2 Dessin

Fermer UDP

| @ Recherche avancée.. UMC : S
4G Editeur de dossiers . )
UmMs
[ propager.. Ctrl+Shift+S <sivedari o
Propager tout. S

| | Bsawegarde locate

=% Recherche avancee.

@’ Exporter.
exparter For TR B mporter »
@"ﬂ“‘“”ﬁ' 4 Eleehanic s 1d peniodede feservation en fours) Sl Exporter vers le fichier CATIA
G exporter vers e ficher CATIA, i
I &F Imprimer. Cirl+P
[V Traailler hors ligne
| Quitter

STITUT KATONAL -48-
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6.3 Travailler, sauvegarder, quitter

Sauvegarder
en Llocal

T

[# Sauvegarde locale

& Exporter.
[ mporter »
2 Exp 15 e fichier CATIA

- 75 ATIA
& Imprimer. Ctrl+P 25 !

[ Travailler hors ligne

Quitter

Utilisateur:  abourdon
Serveur : gmserv06:8070

Lorsque Le mode hors ligne est actif
une fenétre de restauration de

| [D Nouveau.. Ctri+N L A . )

| P session apparait Lorsque L’on relance
|l % piece 3D L R

@ [ Desin Catia

Restauration de la session V6 créée le 06/25/18 19:12 et modifiée en dernier le 06/26/18 11:41

Rale : VPLMProjectLeader.Company Name.Cocao_abourdon

Mot de passe :

( Restaurer ] [ Nouvelle sess

T |

Sortir

)

T AT -49-
gl

A

on

. INSA

Quitter Le mode
hors Ligne
8 ama vo - [Béaion for

hage  Favoris

[ [D Nouveau. Ctrl+N

=1z Produit
J_'g &, Piece 3D
@ |2 Dessin
Fermer

-
Sauvegarde locale

[ Exporter.
glmp:mer >
2 X exporter vers le fichie A

&P Imprimer.. CtrlsP

2
2S cAaTiA
|
Nom d'utilisateur abourdon
Mot de passe

memtrece 7,
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6.4 Et quand cela bug ?

Parfois la restauration ne fonctionne pas et I'option « nouvelle session » n’est pas

accessible. Il n’est alors plus possible de se connecter a Catia V6.

Solution :
Supprimer ou renommer le répertoire :

C:\Users\ «login»\AppData\Local\DassaultSystemes

Attention le répertoire AppData est caché par défaut et n'est pas supprimé lors de la

désinstallation-réinstallation de Catia

nsTUT OO -50-
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7- Au secours ! Je suis sous Shape-Design
7.1 Identifier Le probléme
Lenvironnement n’est pas I'environnement /(2 barre d'outila | Petite fenétre
habituel. _ _ disparu, on ne peut (_de ViSI}M;
Personnage | pas appliquer de ( '
apparait si on N matériaux ( ,
réduit le zoom \ / [/
' /
:/A
Par défaut l'arbre est
masqué, on peut le
faire apparaitre avec
F3
Piece en cours
de conception
Outils apparaissent
sur la case ouest de
Lorsque l'on souhaite créer, une nouvelle L la boussole
piece3D on retombe sur cet environnement
‘
-

7.2 Ce qui s’est passé : Activation « sauvage » de Catia LiveShape

Il s'agit d’un « atelier » permettant
o de créer directement des piece 3D
2 oo ke de maniere interactive (en
déformant la matiere).

Wrsnctee Des tutoriels sont dispo sur la page

Systems

de demarrage rapide

Mecanical

|7 3 _test_pieceSupport -

Equpment
Knowledgeware
Simylatan
Machining

' Digital Mockup

Magufactring Planmirg
Robotics
Marme and Offshare
C‘) Automatian
2 Live Valication
Expérience 3D

777 Démarrage rapide
: ot ,\.ﬂ °l3

mvailer 1 une oo iravailler e structure

x
ONCOPION.. co Critnge

-52-




. -
7.3 Comment s’en sortir

T Faire apparaitre l'arbre et [ EEIENENGEGGEES
i A AN fdton  Avcouge x

& fecst  Femige . . r .
activer le niveau superieur

4 =

o

Activer un atelier actif & )
partir du niveau « part »
ou « product » )

— -53- —
ok
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‘
-
On est revenu dans I'environnement habituel
Bcoay e arcex twon  peetes oom . A - 10
2%a 2 AR g Fldo Activer la branche - . ¢

dessin3D b

%

LY

LA COMEBTUN -
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On est revenu a la configuration habituelle
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tape li
Création de pieces
volumiques

J . Y . T -
1- Creéation de piece volumique

1.1- Créer une nouvelle piece 3D
Menu Acces_PLM / Nouveau / piece3D e e

o X
AccésPLM Edition. Affichage Favoris Insertion QOutils  Fenétre Aide
BE CATIA V6 - [Cocao_Carter_inf -]

'n 0 oRR B LAAEE  Hakh ' e 20L |
Em@!ﬂ. Edition  Affichage  Favor

1.2- Atelier Part Design

i“ Piéce 3D7 13771 H &

(ERiC e 3071377 3

J D Nouveau... Chrl+M L e D
A &7 Planxy g
' =% Produit o e ./'
=y 7 o 2
s Piece 3D ¥ &l
AR B Corps princpal
[]_&Em .

‘Fermer
> TR

ou bouton_vert_3DS/Mechanical_Design/
Part_Design

T

Passer dans
1’ espace masqué

-58-
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1.3-L°outils d’esquisse

Permet de définir des esquisses 2D

Menu : outil / option / Mechanical /sketcher

Réglage caractéristiques grille

| 4G ,}' Options Esquisse I
| =M Geéneral Grille
@ Affichage ﬁiﬂ] Affichage Espacement p”_gal:  Subdivisions : i -
% . # |0 Points aimanté 13 B3 100mm| |10
:.I Importation d _[]Zl oints aimantés __I - __]
D.B‘ o E_ID Autoriser les disproportions .E_]V :| 100mm _m_' 10
@n Compatibilité Plan d'esquisse
PR Paramétreset | @ 4 [0 ombre
% Virtualité imm di [EParalléle a I'écran
Jf,“ Connexions i [@ Réduire la transformation du point de vue Permet que le pla n
& Accés PLM _ﬂDAfﬁchage des coordonnées sur le curseur d’esquisse SOit Orienté de
Géométrie
—t2) CATIA Live Shape - ie
Q P ,/\9311:] Création du centre des cercles et des ellipses maniere prOChe de Ia vue 3D

hd. Infrastructure i}D Autoriser la manipulation directe

& Systems Contrainte

4 Shape iJD Création des contraintes géométriques

=1 Mechanical ﬁ]ﬂﬂ Création des contraintes dimensionnelles
@ Part Design iID Détecte les contraintes géométriques sur des éléi n arriére-plan

Couleurs

e assemehiles ’i}Couleur des éléments par défaut *
qi} - 1[[] Visualisation des diagnostics | Couleurs...
p‘ Live Compose Couleurs des autres éléments Couleurs... R .
I¥%) 2D Layout for | Mise  jour Définition des contraintes
Q Drafting @i[[] Génération d'erreurs de mise a jour lorsque I'esquisse « a Uto m atl q ues »

-59-

Définition d’un plan d’esquisse :
1. Ensélectionnant un plan existant avant de cliquer sur l'outil esquisse

2. Encliquant d’abord sur 'outil d’esquisse, il est possible de positionner le plan
d’esquisse et de définir le repere de I'esquisse

Support plan
!Type : Positionnée
Référence {Plan yz

Origine
E[Type:  [implicite

Référence | Pas de sélection

Orientation
E[Type:  [implicite

Référence | Pas de sélection

OInverser H OlInverser V O Intervertir

[ OK ]f Annuler ]

NSTTUTNATONAL 60-
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-«
'+ de Fatell Activer / Désactiver
Sortir de l'atelier les points aimantés
Activer / Désactiver la
Définir les détection automatique des
contraintes contraintes
v
Outils de
tracage :
Lorsque l'option « réduire
la transformation du point
— de vue » est activée,
Mod.lflcatlon du I'orientation du repére
profil | n’est plus respecté
Génération de profil
symétrique
( Projection de géométrie 3D .
[ INSA - sur le plan d’esquisse ) U o ron
‘
-«

Création de contraintes d’équivalences

On souhaite que aetb
aient la méme longueur

1- Créer les contraintes de mesure
(elles apparaissent en vert)

. INSA

2- Equivalence

Si la barre « knowledge » n"apparait
pas, menu :
Affichage/barre_outils/knowledge

3.2 Cliquer

Fenétre Fonction Equivalence

; ? *
Editer la liste...

Relations\Equivalence. 1\ Valeur | m @

Type accepté
Type: Longueur

% 3.1 Définir le type

[ ok

]( Annuler ]

-62-
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4.1 Choisir les
entités concernées

e

Sélectionner les paramétres de |a fi fuivalence
Filtre pour Piece 30713791

Nom du filtre ;| = /

le filtre par nam]

? X

4.2 valider la sélection

Type de filtre : | Tous

Paramétres

Corps principal\Esquisse.1\L angueur.3\Longueur”
Relations\Equivalence.1\Valeur

N}I Annuler l

Fenétre Fonction Equivalence ? *
I Editer la liste... I

“Corps principal\Esquisse. 1\Longueur.2\Longueur”

“Corps principal\Esquisse. 1\Longueur.3\Longueur”

4.4 Régler la valeur |

|Relations\Equi'\.ralence.'l\\l"aleur ||120|'T‘II'T‘I E
— Type accepté 4.5 OK

TyPe: |Longueur v 7

............ R mﬁlr Annuhl_a3_

‘ R

- Les éléments sélectionnés
apparaissent en bleu clair (4.2)

1.4- Exemple de conception pas a pas

(a partir d’'une piéce academy.3DS)

Il s’agit ici d’une conception directe, un
autre mode de conception plus avancé
dit « squelette » sera vue en parcours CE

et ME

TITUT NATIONAL

. INSAE
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S

) . . Contraintes de Extrysmn : création de

l1a. Uesquisse de base est simple symétries matiére en extrudant un
et totalement cotée profil jusqu’a des limites

Code couleur :

* Blanc cotation partielle
* Vert cotation compléte
* Rose surcontraint

Afin d’assurer la robustesse du modele vérifier que 'esquisse
est totalement cotée : elle doit étre totalement verte.

1b. Premiére extrusion

Premiére limite

Longueur: |250mm E

Limite Aucune sélection

Profil/Surface

O Epaissir

O Extension symétrique

| Corps principal
e e =-ad Extrusion.l

|
ol A Esquisse.1

INSTITUT NATIONAL
ES SCENCES

[
APPLIGUEES
o

- INSA

2a. L'esquisse peut étre ouverte mais c’est moins stable L
Les cotations s’appuient sur la

géométrie précédente 2b. Poche définie par 2 directions

Premiére limite Deuxiéme limite

Type: [Jusquau demier = Type: [1usquiau demier
Limite:  [Aucune sélection | ||Limite:  [Aucune sélection
Décalage: |Omm ]| pecalage: [omm

Profil/Surface Direction
Sélection: [Esquisse2 |4 | @ Perpendiculaire au contour
O Epaissir Référence { Aucune sélection ]
Foche e

1Ex nét fpaisseurt[Tom — [5]

i Oea

=[ Poche.l

| =
#-lL Esquisse.2

Poche : enlévement de matiére
en « creusant » un profil.

memtrece 7,
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3a. Les cotations s’appuient sur la L
géométrie précédente

3b. Extrusion avec une seule limite

Premiére limite

Sélection: Esquisse3 |
OlEpaissir
Ol Extension symétrique

=-&d Extrusion.2
L—& Esquisse.3

4 -1 Poche.2
a.
Premiere limite e Esquisse.d4
Type:
Limite : Aucune sélection

Décalage: |Omm E

=
Sélection : | Esquisse4 ]
O Epaissir

& :

Inverser la direction

[ ok [ Annuler ) [ Apercu )

memtrece 7,
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5a. Utilisation de symétries

Cadre de I'élément de symétrie

Elément de symétrie : | Plan zx

Cadre de I'élément a transformer

Objet a :[2ei6 ||

M Conse

[ OK ][ Annuler ][ Apercu ]

) Objet 3 transformer.: 2. » )

Poche.2
Esquisse.4

[Symétrie : créer une symétrie en conservant des liens ]

WSTITUT NATONAL -68-
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6a. Esquisse sur le plan de symétrie _ o
6b. Extrusion symétrique

Premiére limite

Type:
Longueur: |124mm E
Limite ne sélection
Profil/Surface

Sélection :| Esquisse.6. &2
OEpaissir

[ Extension symétrique

Inverser la direction

Annuler Apercu

nsTIUT AT -69- —
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7a. Congé d’arréte

Rayon :
i

Objet(s): 10éiéments ]

Options

OParamétre de ratio conique: [05 =]

[ Découpe des rubans

[ OK ][ Annuler ][ Apercu ]

Congés d’arréte : créer

des arrondis pilotables Le rayon apparait dans l'arbre

de construction et peut étre
facilement modifié.

Rayon :
Objet(s): [2éiémens  |I-]]

Mode de sélection: ‘ =< Congé aréte.1

-=_| Rayon=5mm

Options
OParamétre de ratio conique: [05 [

[ Découpe des rubans

‘i’—@ Congé aréte.2
-=_| Rayon=5mm

][ Annuler ][ Apercu ]

nsTUT OO -70- J—
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55 st o=
LYON. \\S




8a. Sélectionner le plan d’esquisse 8b. Outil de décalage R

8e. Créer I'extrusion

Premiére limite

Type: Cote v
Longueur: |Smm E

Limite Aucune sélection

1 Profil/Surface
8d. Indiquer la valeur e o
du décalage

O Epaissir

O Extension symétrique

Inverser la direction

Type de coin {pointu
Paramétres
Objet & décaler: [Face1 | [ ok ) [ Annuter ) [ Aperqu )
Valeur du décalage : [20mm =
Mode de décalage : Intersection et décalag ¥

O Pas de courbe canonique

e [
Elément de référence : %} n

O Elément de construction

Profils par décalage : Créer des
profils homothétiques

. INSA

NSV NATONAL -71-
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8a. Création de coque

Coques : enlevement
Epaisseur intérieure : de matiére en pl|0tant

Epaisseur extérieure :

R 17 . Iy
Faces 4 retirer : [2eiémens I | epailsseur a conserver
Faces a épaisseurs différentes : | Aucune sélection lg]

‘:”'D Coque.1
Eg‘ ‘Epaisseur intérieure’=5mm=5.0mm

= ‘Epaisseur extérieure’=0mm

wT O -72- —
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9a. Création de trou : penser a positionner le centre dans I'esquisse

Extension | Type | Définition du taraudage |

Diamete: [Tomm 2] |
Profondeur :| Smm Ha

(SO cove secction |

- Positionneg
Décalage: |0mm H

Direction Fond

Limite -|
EINormal 4 la surface Angle [0dea ]

Aucune sélection |

Extension l Type | Définition du taraudage |

oK Annuter ) [ Apergu

Trou : percage avec des caractéristiques
technologiques (lamage, taraudage ...)

INSTITUT NATIONAL
ES SCENCES

[
APPLIGUEES
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Extension I Type I Définition du taraudage I

i ¥ ivant > ‘ .

bemmsbon | i : | Contraintes de
Diametre: [30mm [ S| 7 N concentricité
Profondeur | Smm Ha — i

Limite Aucune sélection
iti dans 'esquisse
Décalage : |0mm =) @

Direction Fond

Limite g

[@Normal a la surface Angle :[120deg E
[Aucune sélection

[ ok ) [ Annuler ) [ Apercu )

STITUT KATONAL -74-
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10. Congés d’arréte

11. Autre trou

Rayon:
Objet(s) : Trou8\Aréte.22 I-]]

Mode de sélection : Tangence N

Options
([0 Paramétre de ratio conique : IM—E

O Découpe des rubans

Plus>>

Extension I Type l Définition du tarau

|Jusquau suivant 7

Diamétre: |30mm B &

Profondeur [ 228mm (@

idage l

; Limite |Aucune sélection |
| -
- 8 Décalage : |0mm E
il b
g Direction Fond

[@ Normal a la surface

Aucune sélection |

T PP

dans I'esquisse

@

INSTITUT NATIONS
DES SCENCES
APPLIGUEES
o

. INSA

[ ok

][ Annuler ][ Apergu ]

11.a Création d’un profil dans le plan

Raidisseur : ajout de
matiere a partir d’une ligne.

lode
® Simple O Réseau
Epaisseur

Epaisseurl : | 2mm

Epaisseur2: | Omn H

[E Fibre neutre

Profondeur

Inverser la direction

Profil
Sélection :| Esquisse.42 4]

-76-

11.b
Outil
raidisseur




12. Congés d’arréte sur le raidisseur

-

er: 2 éléments

_|“‘iﬁ—--

-77-
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14. Répétition de géométrie

Bug d’affichage,
en répétition
rectangulaire

. INSA

Barre d’outil d’aide a
la sélection

Premiére direction I Seconde direction |

Parametres : hnstances & espacement

Instances : I 2

Espacement :I 325mm

325mm

Longueur :

Dirarction de référence

Elément de référence ;| Axe horigontal
In cersion \

Composcnt a copier

Composant : | Trou.5

[ Conserver les sp/

4- Définir I'objet a

3- Définition de la
direction

1- Outil répétition

2- Choisir le type de
définition

dupliquer, par défaut
le solide courant




Premiére direction | Seconde direction I

Paramétres : [Instances & espacement

Instances: |2

Espacement :| 256mm

Longueur : | 256mm

r~Direction de référence

Elément ae reicicis ; Extrusion.d\Aréte.3

Composant a copier
Composant : lTrou.S [gl

[ Conserver les spécifications

[ OK ][ Annuler ][ Apergu ]

Symétrie : Composant de transformation

nsTUT OO -79-
gl
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2- Quelques utilitaires

2.1 Outils de mesure et section

Spécifications I Personnaliser |
3 3+3
Requis

Mode de calcul : [Exact sinon approximé v] Z:285mm

O tif s
Sélection : Circulaire dans Coque.1] @&/

Paramétres
Type de SéleCﬁo"[Tout type de géométrie ']

Plus de résultats >> ]

[ OK ][ Annuler ]

nsTIUT AT -80-
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Icone de section permet de réaliser des coupes de visualisation, on se déplace a I'aide du
robot (Cf IIl).
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2.2 Outils / Image / Capture
Permet de faire facilement des captures d’écrans,
— Lorsque l'on clique sur le bouton rouge, le pointeur devient
- une croix permettant de définir la zone de capture.
QLIEEI - Si on double clique au méme point la zone précédente est
Ecran entier L e
BB Zone e recran réutilisée.
- Fenétre entiére
la fené . o ey s
Bl zore ge 2 feneve Truc : parfois la premiére « photo » d’une zone est bruitée, en
reprendre une sans modifier la zone
Type de sélection
| | Général 7Renduﬂ|‘ VPVre'rférehcers de somrewl
Général, capiure Apres ia capiure
Permet de définir un racd
clavier
Mode couleur :{Couleur b4
A “82- oo
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Généra | Rendu ‘ Préférences de sortie |

Mode de tramage'rtie
Sortie

Album

Type '[Wmoows Bitmap (*bmp) v]

=r

D

rtie : plusieurs possibles pour une

Pour gérer les arrieres plans utiliser les ambiances de conception et de test
Clic droit dans la fenétre

Ambiances de conception »

Ambiances de test 4

Conception Bleu glacier
Conception Gris foncé
Conception Bleu foncé
Aucune

Plein écran

Plein écran

-83-

Ambiances de conception »

Ambiances de test Al | Espace dégagé

@ Miroir sombre
thite Mirror

L'icone matériaux
est alors active

3.1 Application

Le matériau est appliqué au niveau Piéce
3D. Il faut le rendre actif en double cliquant
dessus

w3, |[test pieceSupport ---

S _test_pieceSupport ---

Il existe 2 types de matériaux :

Principal : au sens
mécanique du terme masse,
résistance ...,

Pour rendu : utilisé pour la
visualisation et n‘ont pas
d’influence sur le calcul du
poids

Recherche automatique des matériaux existant dans la Base de Données

N

L ]

» -
» -
Q -
Q -
» -
» -
» -
» -
» -
»® -
»® -
Q -




Nom d'a

1- Choisir le
matériau désiré

Brushed metal

metal 1

- Une branche
matériaux apparait

~
-~
® -
® -
®
® -
O
)
~
® -
~
-~
® -

'q, [ test_pieceSupport --=

+ o

T
2- Chaoisir (cliquer) la
piece3D ou appliquer le
matériaux

_test_pieceSupport ---

Matériaux

= , -imp_bac_:

sable- Aluminium --- Aluminium (_test_pieceSup

-imp_bac ble- Aluminium_Rendering_65

-imp_bac_

ble- Aluminium_Drafting_6

Caractéristiques du matériaux

3.2 Création de nouveau matériaux

Les matériaux sont des objets PLM que |'on peut créer

1: Créer I'objet PLM : Accés PLM /Nouveau

p ion  Affichage  Favoris  Insetion  Outils Fenétre  Aide
O crlsN b = ;

Nouveau =

|9 Recherche avancée...

|
R Editeur de dossiers

Dossier racing

Equipement [ogique

3
>

B Espace de travail
B Espace de travail de conception collaborative
v

Famille de composarts

Ev! Famille de composants

B Fonctionnel
Travailler hors ligne B Iiolation fluidigus Physigue

] >
Quittr togiase

B Logigue électrique

¥ Matériaux

Modeleur de base de validation
Modéle PLM Knovdedge

IModéle de contexte PPR PLI

| 3
»
[
B Modéle de ressaurces PLM
B Froduit

| 3

Regle des connaisiances

e

B4 B B4 B3 B3

]

Entrez wotre recherche

-86-

2 : Ajouter de nouveaux domaines

Ajouter un domai

(4 i - |
Ajouter un demaine

Domaines

Domaine de rendu -
Domaine de dessin

Bomaine élastique linéaire ELFINI

Domaines interdits




3 : Renseigner les différents champs

HE CATIA V6 - [Material Editor]
Wag AccesPLM  Ediion  Affichage  Favoris  Insertion  Outils Fenétre  Aide

é—@ Matériau011845

T [ Dirsitic Bastiquic finéaire ELFIND 2] =
Type: Isotropigue -
Module de Young : ON_m2
Coefficient de Poisson : 0
Diensité: Okg_m3
Limite élastique : OM_m2

Coefficient d'expansion thermique : E_b-(:_i-eg

F OK ][ Annuler ]
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3.2 Mesure de masse et d’inertie

1- Activer la
branche 3D Part

|
Spécifications | Personnaliser H Résultats " Inertie / G ” Inertie / O H Inertie / P ”Eé‘ i|»r ”

Sélection Cocao_Cocao_carter ---

Masse volumique | 2710kg_m3 |

2- Mesure Inertie

- Masse volumique du matériau appliqué.
En I'absence de matériau une valeur par
défaut est proposée qui peut étre modifiée

Faramétres

B Corps principal Créer une géométrie
O Matériaux nnuler

Mesurer l'inertie

| [ specifications | Personnaliser | Résultats | inertie /6 | tnertie /0 | inertie /8 Jind < | »
Surface mouiliée
J Volume m
Masse
Centre de gravité (G) = 3_ Spécrﬁer Ies
Matrice d'inertie / G . .
Moments principaux / G i Informatlons
Axe principal souhaitées
Matrice d'inertie / O O
Matrice d'inertie /P O
Moment / axe =]
Matrice d'inertie / systéme d'axe [

STITUT KATONAL -88-
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- T

Mesurer ['inertie )

specifications | Personnalised | Resuttats | fertie /G | Inertie/0 | inertie /P [ind ¢ [» ' | specifications | Personnaliser | Resutats | Inertie /G | Inertie /0 || Inertie /P [in¢ < | »|
Typedecalcul:  Bxact s 4 —Matrice d'inertie / G \ )
Caractéristiques loxG 12140,206gxmm?2 ToyG 4297,202gxmm2 lozG 1264346gxmm32
Zone 98,416cm2 IyyG -0,853gxmm2 IxzG Ogxmm2 IyzG m
Volume 11,841cm3 ~Moments principaux / G
Masse 32,0889 ML 422624gxmm2 M2 12140306gxmm2 M3 12714422gxmm2
~Centre de gravité (G) —Axes principaux
Gx -1094e-007mm Gy 26,808mm Gz -10922mm ‘ AIX 1073e-004 Ax 4 A3X 1350-004
ALY 099 KV 9447005 a3y 0091
Position du centre de gravité G R e e
Inerties en G (centre de Gravité) ou en O

(origine repere)

Sélectionner
la forme 3D
de la piéce

Création de génm;énié:

Inertie /G | Inertie / Of Inertie /P | Inertie / Axe || Inertie / Systéme d'axe |

O Créer une représentation de forme 3D sous O sélection d'un point
Px Py Pz
‘— Matrice d'inertie / P

®:Sélectionner une représentation de forme 30D existante

‘onl’ ToyP lozP
yp P IyzP

Inerties en 1, point, suivants des axes ...
définis par l'utilisateur

i Coao_Cocao_carter—

B pany

Annuler

£ matériaux

Un point correspondant au centre de gravité et un
repere correspondant au repére principal de la
‘1 pieces sont créés

- INSA
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Réglage des unités

Catia gere les unités mais il peut étre utile de définir les unités d’affichage.

) 1- Choisir dans la liste lla
Menu : Option grandeur dont on souhaite
préciser I'unité

- Options = e | unités | dhi de gestion des connaissances | &7 _gport | Toléra
r%ﬁ Général ] Unités _—
:

m vl W Unit Symboles

ﬂ Importation de e
Angle Degré deg

Temps Seconde s
:] Nasse Giarive E

p = Volume Centimétre cube cm3
Virtualité imme .
Masse volumique  Kilogramme parm.. kg_m3 =

[ Connexions ST ey 7 .

by | [Miimetre (mmm = 2- Choisir I'unité dans la liste
; .

A Affichage des di

_@ CATIA Live Shape | [ Atfichage des zéros aprés Ia virgule

J. Infrastructure Notation ielle pour les valeur éri a10e+ b

Notation exponentielle pour les valeurs inférieures & 10e- g
- Affichage des nombres pour la Magnitude Longueur

—m VPM Physical E
«r_‘;f VPM Functiona 3 " ]
E Méme affichage pour les nombres entrés et les nombres calculés

*ﬁ VPM Navigator Nombre de décimales pour les nombres entrés 3
&:i‘ RFLP Navigator Nombre de décimales pour les nombres calculés | 3 ‘
—?ﬁ PPR Navigator
@ Simulation Nav
«E Material Editor
L& Infrastructure 2
L8 Infrastructure D
—1@ Infrastructure 2

Infrastructure F
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tape lli

Assemblage

Une vidéo est disponible sous moodle

1- Etude 1 : Assemblage de 2 Pieces 3D

1.1- Créer un nouveau produit
Menu : Acces_PLM / Nouveau / Produit

1.2- Insérer des nouveaux composants

7R mess o

pRoTe,

1- Clic droit

Tuvuns  pouiuun wuws

I

ouuyser  Luimus o

B Centrer I'arbre

Centrer sur

Cacher/afficher

EJ* Propriétés Alt+Enter
E Quuvrir la sous-arborescence

EE' Copier Ctrl+C

& coller Ctrl+V

Objet _test_assemblage_assemblage0

84" Editer les attributs PLM...
Insertion

Propriétés graphiques du produit

Mode de sélection
&9 Mettre a jour

»

v s“;;Eroduit,..
» % piece 3D..

w Revue...

@ Représentation...

% Publication...

'73 Produit existant...

2 piece 3D existante...

a Forme 3D existante...

[2 Dessin existant...

B Représentation existante...

R pﬁ'forme 3D..
ﬁ] Dessin...

- INSA
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2- Sélectionner le type d’objet
et compléter les champs pour
création

Lors de la prochaine propagation les
nouveaux objets seront créés dans la
base




1.3- Insérer des composants existants déja dans la BD

La fenétre suivante apparait en 1- Cliquer sur I'entéte de I'arbre de construction d’un
haut a droite composant déja ouvert dans une fenétre

Ou

‘ 7. *“test_assembl*

Le résultat de la recherche s’incruste a I’écran

2- Sélectionner l'objet(s) a insérer.

I 'test_assembl

Lancer une recherche de composant (le type est déja connu

_test_as...stor =-- 26/01/2015 26/01,
_test_a...ston --- Q 26/01/2015 26/01,

-93-

A;Asﬁ.u Edition  Affichage  Favoris [nsertion  Outils Analyser Fenétre  Aide
en les « glissant » entre 2 fenétres.

Il faut bien le déposer au bon niveau de
I'arborescence.

INSA-LYON-GMD.
abourdon-3GMD.
abourdon

I AFlisgE S FrorE T e e O Anshyserl P EMTALE
B > fu FodOR T4QQL580 866

4- Fermer la fenétre de résultats de
28 recherche

- Lobjet apparait dans 'arbre de
construction

E9P 2T@ SoBEL N -

On peut également insérer des composants




Positionner le robot sur le
composant que l'on veut
déplacer.

Si ce n’est pas le cas,
sélectionner le composant
qui passe en bleu

Le manipuler a l'aide des
fleches et arcs de cercle du
robot

Les déplacements se font
sous contraintes

1.3- Déplacer des composants

Accés PLM Edition  Affichage  Favoris  [nsertion Outils  Ani

emblage_CorpsPiston

sPiston.6)

emblage_Piston --- (I__ blage_Piston.7)
, z

Lorsqu’un
composant a été
déplacé l'icone
associée dans lI'arbre

change (le repere

passe en jaune) Loutil manipulation permet

de déplacer des objets avec
ou sans respect des
contraintes

%2 |Déplacer selon I'axe X

L
g &
Rl 5

[ Sous contraintes

(oK ) Annuler )

1.4- Définir des « connexions d’ingénieries » - Généralités

Cliquer sur l'icone
De la barre connexion mécanique

& Contraintes | @ Interférences I

Type: “ Utilisateur vy [Positionner automatiquement It v}

Type Mode Opti...

Infér.. Valeur Supé..

Deux modes de création :
Utilisateur : on choisi les « contraintes » , Catia en
déduit la « liaison cinématique ».

Assistant de conne... [£3

Liaison cinématique : on choisi d’abord la liaison que
I'on veut créer, Catia propose alors un ensemble de
contraintes a renseigner. Pour une méme liaison
plusieurs sets de contraintes sont possibles.

-96- membrade 7
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&% Contraintes | & Interférences | des composants

Type: %Utilis;ateur - E\ll IPcsitionner automatiguerns~ e Positionner le premier
Db | Mae | Gt e Positionner le second

Support Infér.. Valeur Supé..

Sélectionner un .

conduisent souvent a des incohérences
Assistant de conne,.. d'assemblage

* Positionner automatiquement

squelette)

Possibilité de définir I'ordre de positionnement

- Ces 2 options si elles ne sont pas maitrisées

- Approche qui fonctionne le mieux dans la
majorité des cas (sauf conception en mode

= A Répertoire General | Comnexion mécanique | Symetre |
-5 CATIA Live Shape | Général -
P =
+[l nrastrucure
- .
S e [E Par défaut, positionner automatiquement les composants
e lors de Iz
. Shape

Création de contraintes
= Mechanical

| ‘ &% i[@ positionner les composants afin de satisfaire les contraintes
- Part Design

£ Animer les changements de contrainte
o 5 S E
Sketcher ® Tout type de géométrie
‘ <a (O Géométrie publiée au niveau des composants enfants
Lo

&9 Live Compose

-5 20 Layout for
‘ Ordre de création des contraintes
JQ Drafting R

(O Géométrie publiée a tous les niveaux

\ & # [ contact surfacique Sk
(1/ Composites D Fixer ensemble relativement ‘ 3
L. ; Fixité relative =
% 3D Functional Confact 1
Lt structure Demlage.
Angle
- & Equipment Parallélisme i

> 4 M créer vérifiées en nremier
ill

A % ‘

| »
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1.5- Application : Création d’une liaison cylindrique

& Contraintes I Qnterférences |

Type: “ Utilisateur v [Positionner automatiquement I ¥

Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
- Sélectionner un é...

2- Sélectionner I'axe

INSTITUT NATIONAL -98-
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- L'élément sélectionné apparait en
bleu et 'objet auquel il appartient est
transparent

- l'élément axe apparait dans la
fenétre de définition

& Contraintes | Qinterférences |

Type: % Utilisateur e {Positionner automatiquement | ']

Type Mode Opti.. Suppo Infér.. Valeur Supé..
® 7 Axe

3- Sélectionner le (o< )

deuxiéme axe

INSTITUT NATIONAL -99-
DES SCENCES
APPLIGUEES

o

mblage_CorpsPiston.6)

Catia a identifié la liaison cinématique
correspondante

Si on clique sur de nouveaux
éléments géométriques
création de nouvelles
contraintes

oy

Type: & Cylindrique

[
| Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supg

® % 2 7 Axe
‘ 7/ Axe

|/ . o
- Sélectionner un é...

Annuler

Les deux éléments sont positionnés

4- Valider la liaison
Si un message sur les interférences apparait
faire OK, on verra plus tard




|
Pour Ies branches de 2 a C [ESSI st_assemblage_CorpsPiston.6)
I'arbre de conception — .
concernées par la liaison L RS

. , -- (I__test_assemblage_Piston.7)
apparition d’une sous
branche avec les
. blage_Piston.7
connexions Apparition d’une branche
TR ST IR A « connexions mécaniques »
La connexion apparait comme
Indique que la liaison n’est pas etant cylindrique
ajours
‘
|

Remarque sur l'affichage

Lorsqu’un produit vient d’étre chargé, le détail de la géométrie
n’est pas encore chargé en mémoire

- les cylindres peuvent étre facétisés

- les axes ne sont pas immédiatement détectés

Dés qu’une modification est apportée (création de contrainte
pas exemple), la géométrie est « chargée » et I'affichage et la
détection de géomeétrie sont de nouveaux performants.

-102- .
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1.6- Ce qu’il y a dans une connexion mécanique
En double cliquant sur la connexion dans I'arbre de conception, on revient a la fenétre de
définition
Type de contrainte
Le type indique les contraintes qui sont appliquées aux géométries sélectionnées,
Clic Droit permet de le modifier -
Le verrou rouge indique que Catia a verrouillé
; cette liaison comme cylindrique.
Pour la déverrouiller cliquer sur le verrou qui
] devient vert
& Contraintes | & Interférences |
Type: % Cylindrique v ﬂ“l%ﬂ?ositionner automatiquement I ¥
Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
15 Rempiacer [ JRNR E—
Effacer @Qo’n‘ncidence
() Désactiver \Qécalage
'IEaraIIéIisme
4 Perpendicularité
Courbe »
] [ Annuler ]
-103- e W
Mode de contrainte R «

Le mode indique la fagon dont la contrainte va agir sur 'assemblage
* Pilotante : identique aux contraintes de la V5
* Mesurée :
* Controlée : permettra d’associer une commande a cette liaison lors de la création de la
cinématique. Une commande est définie entre 2 entités géométriques (plans, axes, ...)

P

&5 Contraintes & Interférences l

Type: % Cylindrique v ﬂ |<$\IPositionner automatiquement I ¥

Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..

‘Mesure nner uri é...

@ Contrélé

][ Annuler ]

-104- r—r—
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& Contraintes I Qnterférences |

Option de Contrainte Type:  ®Cylindrique g H|a}[PosiuonnerautomathuementI: vi
| ‘Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
L g . . Y éfini
Permet de spécifier le positionnement relatif ,ji‘;“m‘f'"
des éléments de support @ 0ppose

Support de contrainte Valeur de contrainte

Modifiable en cliquant dessus puis en

sélectionnant un nouvel élément de

géométrie e )
exemple sera traité plus loin

Type: & Cylindridye

Type Mode Opti..

Sélectionner un'é...

—— [ OK ][ Annuler ]
gl

ek

e

. INSA

Certaines contraintes peuvent étre associées
a une valeur numérique (par exemple une
distance ou un angle qu’il faut spécifier), un

mentrede 7

UNIv=RsT

1.7- Modification de la contrainte cylindrique précédente

On va créer une contrainte de distance entre le fond du corps du piston et le bas du piston,
1- Ouvrir la connexion en double cliquant sur I'arbre de conception
2- Sélectionner les deux faces désirées

¢ Modifier les contraintes
Ou

sur le verrou rouge

Type:

Indique qu’avec les contraintes actuelles
la connexion n’est plus cylindrique.

e Déverrouiller la liaison en cliquant

Type Mode Opti.. Support Infér...

v Axe
E < Face

® Sélectionner un é...

Valeur Supé..

(oK) [ Annuler )

Par défaut
Type : contact
Mode : pilotant

STTUT ATONAL -106-
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1- Déverrouiller la connexion
- elle devient Pivot

& Contraintes I Qinterférences |

~ | [positionner automatiquement i ~ |
Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..

© % 7 7 e

7 ave

< Face

< Face

® Sélectionner un é...
[

Type: ' Pivot

ositionner

= % 7

2- Remplacer la contrainte de contact par une
contrainte de décalage (clic droit)

| & contraintes | QInterférences |
Type: % Pivot v £J IPositiunner automatiquement I v
Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
Ly 2 Y Axe
7 Ave
"}Bemplacer » QAngle _
4 Effacer @goi‘ncidence
) Désactiver &Cgman
* Décalage
|
Tangence -

Autre

INSTITUT NATIONAL
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3- Une case valeur apparait, cliquer dessus pourla ™«
modifier

& Contraintes | G Interférences |

Type: % Pivot - i] [Positionner automatiquement h v
Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
L 3 7 7 Axe

7 Axe

v < Face
Sélectionner un é...

4- 'axe du piston s’est déplacé de la valeur
désirée

80 Containtes | Ginterferences |

~ u'| |Positionner automatiquement I v

Infér.. Valeur Supé.. |

Type: % Pivot
Type Mode Opti.. &
©® &% 2

7 Axe
] =i Face
4 < Face

Sélectionner un é...

-107-

5- Changer le mode en contrélé

& Contraintes [ G Interférences |

Type: % Pivot v “ [Positionner automatiquement I v

‘Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
® % 2 & Ae
8

La connexion redevient cylindrique

&% Contraintes I @ Interférences I

Type: ¥ (ylindrique 'ﬂ [Positionner automatiquement I v

‘ Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
@ % 2 7 Axe
‘ 7 Axe
‘ v < Face

‘a’ Sélectionner un é...

INSTITUT NATIONAL
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6- Des valeurs limites de déplacements peuvent 4
étre associées en cliquant dans la zone bleue
correspondante

& Contraintes [ G Interférences |

v J‘ [Positionner automatiquement I v

Type: & Cylindrique

Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
I ® 72 7 e
7 Axe 1
4 L —4 Face 10mm 2
v < Face [M—E
|® Sélectionner un é..

Les déplacements sous
contraintes avec le robot,
seront limités par les valeurs
précédentes.

Lors de la mise a jour, la

position revient a la position
nominale.

-108-




1.8- Créer, gérer, simuler un mécanisme
On est toujours dans I'atelier Assembly-Design

1- Créer

Un mécanisme est un

objet PLM
8 Représentation de mé 8 Options de mécanisme |
Titre test_assemblage0_Mecanismel 2
Nom mec003284 *
.|
Description

e Représentation de mécanisme | 8 Options de mécanisme |

[ nclure toutes les connexions cinématiques au mécanisme

[E) Créer toutes les commandes cinématiques possibles
[QLier tous les sous-mécanismes,ind¢pggpants

Il est possible d’intégrer des sous-
mécanismes Cf. §2.3

mande.1 (Cylindrique.1)

Création d’une branche « mécanisme » qui
reprend « automatiquement » les é

¥ Cylindrique. cinématique existants dans le produit
=& Commandes (connexion et commande)

éments de

semblage_Corr (I__test_assemblage_CorpsPis
nblage_CorpsPiston ---
nblag iston.6
(I__test nblage_Piston.7)
nblage_Piston ---

nblage_Piston.7

emblage_Piston.7 <->I__test_assem

Le mécanisme ne peut pas |

—

étre simulé. Ce message Nombre de

apparait tant qu’il reste des | mobilités internes

Nombre de commandes, si
elles sont indépendantes
c’est le nombre de

mobilités internes |

Degrés de liberté avec commandes: 7
Degrés de liberté sans commandes: 8

Joints | Assemblage
Liste de joints
Filtre :

Etat d'avancement du calcul : O Automatique © Manuel

mobilités utile

=

Nombre de commandes : 1
Dépendance des commandes: Non

Nb total d’inconnues
cinématiques

O Inclus uniquement : ® Tous

Zone de gestion des
liaisons présentes dans
le mécanisme.

Lors de la création du
mécanisme toutes les
liaisons existantes sont
intégrées au
mécanisme. Si de
nouvelles liaisons sont

Inclus Nom Type Commande 1 Commande 2 Contexte
Cylindrique.l Cylindrique Non guidable Longueur

_test_assemblage_assemblage0

Commande(s)
associée(s) a la liaison
sélectionnée (cochée)

créees elles devront
étre introduite dans le
mécanisme en les

=' & Exclure tout

Gestion des joints Gestion des commandes y
Hinciure ) P inclure tout J Dirigé par: Longueur 2

cochants

[ OK ][ Annuler ]




Fixer le corps du piston

| Définition de la connexi

1- Nouvelle connexion

& Contraintes l
Type: 3\ & Fixer
Type Mode Opti.. Support

2- Choisir Fixer

terférences |

Sélectionner u...

3- Cliquer jusqu’a obtenir
I'affichage ci dessous

(——]

v H | Positionner automatiquement I '}

Infér.. Valeur Supé..

4- Dans l'arbre sélectionner le corps
du piston
m;qeﬂj.de( |

Cylindrique.1
s
Commandes
& Commande.l (¢
emblage_Cor emblage_CorpsPis
Piston.6

semblage_Piston.7)

Cylindrique.1
» -
=& Commandes
indrique.1)

ton --- (_te

_Piston ---
onne: mblage_Piston.7
EiE -
Connexions mécaniques

§ Cylindrique.1 (_te

-111-

3- Mettre a jour

Degrés de liberté avec commandes: 7 N¢
Degrés de liberté sans commandes : 8
Etat d'avancement du calcul: O

€ de commandes : 1
O fendance des commandes: Non

@® Manuel

O Inclus uniquement : ® Tous

Nom

Type Commande1 Commande2 Contexte
Cylindriquel Cylindrique Non guidable Longueur

_test_assemblage_assemblage0
O fixer3 Fixer

_test_assemblage_assemblage0
E—

Gestion des joints Gestion des commandes

+() iz ) Ooepr
=)

Le mécanisme n’est
toujours pas simulable

Degrés de liberté avec commandes: 1
Degrés de liberté sans commandes: 2 Dépendance des commandes: Non

Etat d'avancement du calcul : O Automatique ® Manuel [ ctire 2 our [ etat

Joints | Assemblage

Nombre de commandes : 1

Liste de joints

Filtre : O Inclus uniquement : @ Tous

Inclus Nom Type Commande 1 Commande 2 Contexte
Cylindrique.1 Cylindrique Non gyidable Longueur
=]

Fixer.3

_test_assemblage_assemblage0
_test_assemblage_assemblage0

Il reste une mobilité non
contrainte sur la liaison
cylindrique

Gestion des commandes
#:] Dirigé par :
& Exclure tout ]

Gestion des joints

-112-




Dans la version actuelle (V6R2013x.HF63) méme s’il reste des mobilités interne W
il est (parfois) possible de simuler la cinématique :

ccésEL Edition  Affichage  Favoris lnnion Outils Analyser  Fenétre  Aide

1S A0

~  Cylindrique.1

3> Fixer.3
z‘ Commandes
¥ Commande1 (Cylindrique.1) I

Etat du mécanisme :@

% Le mécanisme peut étre simulé ; toutefois, certains degrés de liberté ne sont pas contrdlés par des commandes. Ils ne seront pas contraints lors de la simulation. 10.98
4 [test assemblage_Piston --- (I__test_assemblage_Piston.7)

ot -~
4" Connexions mécaniques

nsTIuT oL -113- R
e SoEMCES

APPLIGUEES UNIVERST
o

. INSA

Ajout d’'une nouvelle contrainte pilotée a la liaison cylindrique existante -«

On vérifie que la
connexion est
toujours cylindrique

Contrainte en angle
entre les 2 plans

Sans définition des valeurs des
valeurs par défaut sont utilisées :
[-100 0 100]

& Cylindrique

v ﬁ‘ ) [Positi/ ﬂomatiquement h >

Mode Opti.. Support Infér.. Vale é... -

‘ //' B/ Axe
7 e |
& b 4 % Face Omm 10mm 20mm b
7 = Face

ectionner un é...

Mode piloté

Référence

-114- memrede %
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5- Vérifier que le
mécanisme est
simulable

Degrés de liberté avec commandes: 0

Degrés de liberté sans commandes: 2 Dépg

Etat d'avancement du calcul : O Automatique ® Manuel [ et jour [ctat

2- Sélectionner la

Joints l Assemblage

Liste de joints I|a|son
Filtre : O Inclus uniquement : @ Tous

Inclus Nom Type Commande 1 Commande 2 Contexte ‘

= Longueur _test_assemblage_assemblage0 --- ;

Fixer.3 Fixer - - _test_assemblage_assemblage0 ---

3- Gérer la commande
en angle

Gestion des joints Gestion des commandes /
(ncure ) (1 Jorisepar 3 Longuer 2
= Exclure ] & Bxclure tout | BAngle 1

OK Annuler

Simulation

Des messages apparaissent
lorsque les limites sont atteintes

La limite supériedre de 20,000 mm pour Cylindrique.1 est atteinte

7 message(s) ont &té signalé(s).
Ouvrez le panneau Rappart des messages pour plus de détails.

_test_assemblage_CorpsF

emblage_Piston.7)

2- Animer les commandes

Etat du mécanisme :@
Commande.1 0 !

2004 20
i

Commande.2 -360 360

0.00
i

Cliguer pour accéder

)
au rapport d’erreur

Prét pour le dialogue 2 Prét pour la propagation




2- Etude 2 : Assemblage avec un sous produit

2.1- Sous Produit 1

Le corps du piston est compose de 2 pieces Une liaison rigide positionne les 2 piéces
le corps précédent et un « couvercle »

st_assemblage_CorpsPiston

mblage_couvercle --- (I__ blage_couvercle.2)

Connexions mécaniques

Rigide.1 (I_test_assemblage_CorpsPiston.1<->I_test_assemblac

I -117-
2.1.1- Connexion cylindrique
Axe piston
Surface sup
piston
sfimn de la ¢ S— ] -
&% ContrdNgtes | @interférences | /
Type: & CyNdrique v H‘ ~'~, [Positionner aWent (4
Type Mode ON|.. Support Infér... B -
® L ) 2 7 Axe
‘ & Axe

1]

& 9 =4 Face 4mm

=4 Face
=4 Planyz Odeg
& Planyz
Sélectionner un é... s
Axe corps piston A retenir : L Surface inf.
Les éléments de géométrie couvercle

peuvent appartenir a des pieces
différentes mais qui appartiennent a
la méme branche du produit




2.1.2- Cinématique

Cylindrique.1
3> Fixer2
=& Commandes
& Commande.1 (Cylindrique.1)

& Commande.2 (Cylindrique.1)

étre simulé

Le mécanisme peut

Degrés de liberté avec commandes: 0
Degrés de liberté sans commandes: 2

Etat d'avancement du calcul : O

Nombre de commandes : 2
Dépendance des commandes: Non

©® Manuel

Joints | Assemblage
Liste de joints
Filtre :

O Inclus uniquement : @ Tous

mblage_cory ton_couvercle --- (I__tes emblage_co Inclus Nom Type Commande 1 Commande 2 Contexte

Cylindrique.1 Cylindrique Angle Longueur
Fixer.2 Fixer = S

nblage_CorpsPiston --- (I__test_assemblage_Cor s _test_assemblage2

s . SHESEAE > _test_assemblage2
mblage_couvercle --- (I__test_assemblage_couvercle.2)

"

+4#' Connexion emblage_corpsPiston_couvercle.1
Connexions mécaniques
Rigide.1 (I__te: 2
mblage_Piston --- (I_tes
ions mécaniques
Cylindrique.1 (I__test_assemblage_Pis:

Fixer.2 (_ mblage_corpsPiston_couvercle.1)

Gestion des joints
F{incue)
=( Exclure ]

Gestion des commandes
B Joreerer
&(bcwe o)

-119-

2.2- Sous Produit 2

&% Contraintes | @lnterférences |

Une liaison pivot positionne les 2 piéces,
Pas de commande associée a la mobilité

S Pivot
Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
7 Axe
7 Axe
¢ % Face
% face
Sélectionner un é..

~ & | |Positionner automatiquement I |

3 Fixer2
=& Commandes

& Commande.1 (Cylindrique.1)
& Commande.2 (Cylindrique.1)

mblage_corpsPiston_couvercle -

nblage_CorpsPist

@  Deorés de ibené avec commandes: 0 Nombre de commandes: 2
_test_assemblage_couverdle --- (I mblage_cou Degrés de liberté &2 D des : Non
: g : ®
Connexions I__test_assemblage_corpsPiston_couverdle.1 Erat ducalculzo @ Manuel
Connexions mécaniques Joints | Assemblage
¥ Pvorra_te emblage_CorpsPiston Liste de joints
Filtre : O Inclus uniquement : ® Tous
nblage_Piston,
Inclus Nom Type Commande 1 Commande 2 Contexte
B (ylindriquel Cylindrique Angle Longueur _test_assemblage2 -
Fixer.2 Fixer - - _test_assemblage2 ---
mblage_Piston
emblage_corpsPiston_couvercle.1)
A retenir . Gestion des joints Gestion des commandes
. f{(1c 101 ) Dirigé par:
Par défaut les sous-produits sont =eowe) ~ &fecime i)

assimilés a des solides rigides Lol e

-120-




2.3- Utilisation de Sous Mécanismes

2.3.1- Sous-mécanisme :

Dans l'assemblage corps — couvercle
* Fixer le corps du piston
e Créer une commande en angle sur la pivot
* Créer un mécanisme

1 test_assemblage_corpsPiston_couvercle ---
’i? Liaisons
& V Commandes
= ﬁ _test_assemblage_CorpsPiston --- (I__test_assemblage_CorpsPiston.

= ‘ _test_assemblage_CorpsPiston ---

[—=  Planxy
4 Plan yz
H= Plan zx
‘*'ﬁ& Corps principal
+ (‘T Connexions I__test_assemblage_CorpsPiston.1
-*& _test_assemblage_couverdle --- (I__test_assemblage_couvercle.2)
- _test_assemblagePiéce 3D002061 ---
Plan xy

Plan yz
Etat du mécanisme @

Blapzd Commande.l -360 D odeo .

- Corps principal
& :‘." Connexions I__test_assemblage_couvercle.2
Connexions mécaniques ________________————]
= ‘ Pivot.1 (I__test_assemblage_CorpsPiston.1<->I__test_assemblag

“~I> Fixer.2 (I_test_assem blage_CorpsPiston.1)

ASTTUT NATONAL -121-
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2.3.2- Produit & Mécanisme principaux :

“12 [test_assemblage2 -

= ta _test_assemblage_corpsPiston_couvercle --- (I__test_assemk
Ji*—a _test_assemblageMécanisme003322 ---
\':r—ﬁ _test_assemblage_CorpsPiston --- (I__test_assemblage_(
‘i*—& _test_assemblage_couvercle --- (I__test_assemblage_cou
‘i"f:‘." Connexions I__test_assemblage_corpsPiston_couvercle.1

] z s
‘:’—d‘T Connexions mécaniques

I Pivot.1 (I__test_assemblage_CorpsPiston.1<->I__test
a
i

Fixer.2 (I__test_assemblage_CorpsPiston.1)
‘tFQ _test_assemblage_Piston --- (I__test_assemblage_Piston.2)
*:Fd"." Connexions mécaniques

= Cylindrique.1 {I__test assemblage_Piston.2<->I__test_as

On ne conserve que la liaison
cylindrique et ses commandes

NSV NATONAL -122-
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@ Représentation de mécanisme I @ Options de mécanisme |

[@ Inclure toutes les connexions cinématiques au mécanisme

[@ Créer toutes les commandes cinématiques possibles

[ Lier tous les sous-mécanismes “~~*~~~4ants|
mmmmm A

2- Lier les sous-mécanismes (coché)

[ OK ] [ Annuler

Les 3 commandes sont
accessibles

Nouvelle branche

Etat du mécanisme @
mec003329
Commande.1l -360

28.80

360 8,8deg

|

ssemblage_corpsPiston_couverc Commande.2 -96 1.00 104 Ilmm E
blage_corpsPiston_couvercle --- (I__tes k ﬂ
—mec003322\I__test_assemblage_corpsPiston_couvercle.1
Commande.l -360  -241.20 360 -241,2deg
. | =

nblage_cou
Fermer

n_couvercle.1

s mécaniques

I’ Pivot.1 (I__te:

& A retenir :
+ %% _test assemblage_Piston - ( ss Possibilité d’utiliser des sous-mécanismes

e e
=44 Connexions mécaniques

™ Cylindrique.1 (I__test_assemblage_Piston.2<->I__test_as -123-

3- Quelques outils utiles

Permet de visualiser les
liaisons associées a I'objet
pointé par la souris

NSV NATONAL -124-
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——
2- Composant a <

réutiliser

1- Symétrie

3.1- Utilisation de symétrie
d’assemblage

Une liaison rigide
a été crée entre
le coussinet et la Produit d'origine

bielle I_ab_coussinet.[

Spécifications

3- Elément de
symétrie

Par défaut (Planyz)
Contrainte de sym
[@ Définition de

ghtrainte de symétrie

l

][ Annuler ]

Une piéce 3D symétrie du
coussinet a été créée

Une connexion
« personnalisée » est créée

On vérifie que la
symeétrie suit bien
les modifications
de la piece
initiale

—
&

Cu
gi
T

3.2- Analyse des mobilités

Mécanisme considéré

Cylindrique

Cylindrique

Planaire Bét| : Fixe

-126- I,
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Nombre de
mobilités
« internes »

0 Degrés de Ima Nombre de commandes :

Degrés de liberté sans commandes : Dépendance des commandes :
Etat d'avancement du calcul : O A Ge ® Manuel | Mett r I'état
Nombre total de ‘//«srﬂ/

mobilités du Pt
mécanisme

O Inclus uniquement : ® Tous

_dlom Type Commande 1 Commande 2 Contexte

Fixer.1 Fixer - - newdemo_assembly_design ---
Planaire.5 Planaire - - newdemo_assembly_design ---
Cylindrique.6 Cylindrique Non Non guidable newdemo_assembly_design ---
Cylindrique.7 Cylindrique Non Non guidable newdemo_assembly_design ---
Pivot.8 Pivot Non guidable - newdemo_assembly_design ---

—Gestion des joints Gestion des commandes
+ Dirigé par : OLongueur 1 O Longueur 2
=3l Exclure & Exclure tout ] OAnglel [OAngle 2

[ oK ][ Annuler ]

Identification de ces mobilités

Analyser

newdemo_assembly_design --- I tils Fenétre  Aide
foo aMise ajour...

¥ newdemo_assembly_design ---
. Edition de mécanismes 4
T newd emo_assembly_designmecal --- nimation de mécanisme »

% Créer une simulation d'interférence

&*.}ﬁ demo_assembly_designpatin --- (patin.1)

demo_assembly_designsupport+axe --- (st 2- Activer l'outil d’analyse

-
NL-& demo_assembly_designbarre2 --- (barre2.1
+ﬁ demo_assembly_designbarrel --- (barrel.1

1- Activer la branche (Classe

d’Equivalence CE) a analyser. Elle
doit étre bleu foncé

Degrgg de liberté

Translation.1  Translation_2

Information détaillée

Type de représentation Vecteur
Translation_1

Translation_2

3- Des informations concernant les mobilités de la CE apparaissent
(type, orientation ...)

INSTITUT NATIONAL -




1 translation 1 translation
1 translation 1 rotation

1 translation
1 rotation

Cette analyse ne permet pas de visualiser
les mouvements couplés.

[l faut utiliser le Robot

wT UL -129- —
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1 translation

1 translation

nSTIUT oML -130-
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1 translation

1 translation

1 rotation i '

1 translation
1 rotation

. INSA

-131-

INSTITUT NATIONAL
SCENCES

APPLIOUEES

1 translation
1 translation

1 translation

%

1 translation
1 rotation

On a retrouvé les 3 mobilités

INSTITUT NATIONAL
DES SCENCES
APPLIOUEES

won
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Introduction d’'une commande

Commande en
angle

Nombre de commande

Mobilités internes

Etat
o Degrés de liberté avec commandes: 2 v Nombre de commandes :
R Degrés de liberté sans commandes: 3 Dépendance des commandes: Non
Et?i_t.d‘?\?ﬂ'mﬁmeﬁt_dlr calcul : & Ay —ae ® Manuel [ Mettre-a jour I'état]
. g 7 \/
Le nombre de mobilités du
mécanisme n’a pas changé |
. INSAZ=" o youed TR

-

Sur-actionnement

Commande en
angle

Commande en
angle

[ 2 commandes dépendantes

Deqrés de liberté avec commandes : 2 Nombre de commandes : 2
ctommandes: 2 Dépendance des commandes: Qui

Le nombre et le type de
mobilités du mécanisme MﬁfﬂEﬁth Ca'|('.'l.l| ’GAHTBTTIHUC[GE ®Mamfel [ Meéttre:a jour I'état ]
n’‘ont pas changé

/ membre de %

NSTITUT NATONAL -134- Z
Fedieey UnivarsiTE = LYoN
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4- Analyse d’interférences

4.1- Les deux types d’interférences

Les interférences correspondent a des interactions entre deux pieces (la matiere se
pénétre) elles peuvent étre « permanentes » ou provenir de la cinématique du mécanisme.

Il faut donc faire attention a I'outil utilisé

Toutes les interférences seront
détectées et la simulation s’arrétera.
L'activation de cette icone peut
conduire au blocage du mécanisme.

INSTITUT NATIONAL
DES SCENCES
APPLIGUEES

o

. INSA

Dans la barre d’outil « collision dynamique » ily a 2

options :
e Détection sans arrét (les pieéces changent de
couleur)

e Détection avec arrét
Cet outil permet de détecter les collisions de
fonctionnement

-135- —

UNIVZRSIT

1- Activer une
méthode de détection
de collision

Entrée du solveur

Résultat du solveur ...

Message d’erreur

Lorsqu’il y a collision il n’est plus
possible de bouger

S

Etat du mécanisme ‘@
Commandel -100

8500 100 [g5mm
0

Fermer

x APPLIQUEES
won

Commande.1 = 85,000 mm -> valeur cible = 86,000 mm

17 message(s) ont été signalé(s).
Ouvrez le panneau Rapport des messages pour plus de détails.

Cliquer ici pour avoir
plus d’information.

Etat du mécanisme :@
Commande.1 -100

Fermer

3- Faire évoluer la

2- Lancer la .
position

simulation

émati...teint la valeur cik

A Le solveur de cinémati...teint la valeur cik

Le solveur de cinématique n'a pas atteint |a valeur cible .
Entrée du solveur :

Commande,1 = 85,000 mm -> valeur cible = 86,000 mm
Résultat du solveur :

Commande.1 = 85,000 mm, valeur cible non atteinte,

memtrece 7,

UNIVERSITE D= LYON
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4.2- Les outils d’analyse

Il s’agit ici d’analyser les interférences pour la position courante des différents composants

Création d’un nouveau produit PLM contenant les informations
d’analyse d’interférence, permet de les conserver ...

Analyse temporaire affichée dans la fenétre du produit
courant

nsTIuT oL -137- pr——
OESSOENGES
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4.3- Analyse Temporaire Spécification standard

Par défaut : analyse des collisions et contacts entre
tous les composants

8 spécifications | 8 Contexte I

Spécifications et résultats requis

Spécification standard
[E Collision et contact [JJeu
Valeur de jeu 10mm

Spécification de la connexion mécanique
o O Activer

Calculer le quantificateur

[ Vecteur de pénétration

Fenétre de résultats

Quantificateur en mm || Tol

mb...demo_piston NA

-138- .
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- Les géométries concernées
1- Sélectionner une interférence apparaissent en couleur

Outils de visualisation
(coupe, mesure ...)

tousystime [instancel | instance 2

[Eison Jsemo.smrklcoes oson [semo.ssamiagovies sien Siomo.

INSTITUT NATIONAL
DES SCENCES
APPLIGUEES

o

. INSA

4.4- Analyse Temporaire Spécification de la connexion mécanique

,Q Spécifications 2 Contexte I

Spécifications et résultats requis A d éfl n I r avec |a conn exion

Spécification standard

mDCollision et contact mecanique

Valeur de jeu 10mm

Spécification de la connexion mécani
O @ Activer
[@ Vérifier I'absence de collision [ Vérifier le contact

[ Vérifier le jeu

Calculer le quantificateur
[ Distance minimale

[ Vecteur de pénétration

STTUT ATONAL -140-
DESSOENGES

APPLUEES
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Cas1

Interférence définie par défaut

| & Contraintes | @ Interférens
Spécification de con
® Par défaut

O Vérification |Pas de collision v
O Pas d'arrét

Statut actuel : B Collision

La spécification est valable uniquement entre des composants contraints

Contacts et collisions détectés

. détects
Cas 2 Pas de collision étectées

&% Contraintes ‘ Ginte
Spécification de contrdl,
O Par défaut

® Verification |Pas de collision

O Pas d'arrét

statut actuel : B Collision

La spécification est valable unit entre des

pas

DES SCE

AP
o

. INSA

Les collisions sont

Les contacts ne le sont

Definition de simulation d'interférence I

% Spécifications ﬁ Contexte
Spécifications et résultats requis
Spécification standard
lﬂ [@ Collision et contact [JJeu
Valeur de jeu 10mm
Spécification de la connexion mécanique
O @ Activer

[@ Vérifier I'absence de collision [ Vérifier le contact
Bverifierlejeu | Activer le calcul du vecteur de
Calculer le quantificateur -| pénétration

gDistance minimale

[E Vecteur de pénétration

Estimation pénétration

Instance 2




Cas 3

& Contraintes \ G Inyf

Spécification de contrq

O Par défaut
@ Vérification |Conta

O Pas d'arrét

Statut actuel : Contact Utiliser actuel

La spécification est valable uniqguement entre des composants contraints

Permet de vérifier que la condition
fonctionnelle de contact est vérifiée ou pas.

Quantificateur en mm

-143- ‘membre de.
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Cas 4

& Contraintes ‘ & Interférences I
Spécification de contréle
O Par défaut
® Verification |Jeu ~|Min[2em

O Pas d'arrét

Statutactuel:  Jeu de 11436mm Utiliser actuel

La spécification est valable uni entre des ¢

Permet de vérifier que la condition
fonctionnelle de jeu est vérifiée ou pas

tatut du systéeme | Instance 1 Jua nce en mm

-144-




Aucune interférence est détectée

&5 Contraintes | & Interférences
Spécification de contréle

O Par défaut

O Veérification | Pas de collision

® Pas d'arrét

Statut actuel : Jeu de Omm Utiliser actuel

La spécification est valable uniquement entre des composants contraints

(o) (o

ASTTUT NATONAL -145-
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4.5- Analyse Temporaire Contexte

Permet de limiter les interférences a analyser en définissant des groupes.
Dans I'analyse temporaire ces groupes sont également temporaires.

| 8 Specifications | B Contexte | e ‘ e |

Entre tous les composants r
|Groupes par rapport aux groupes

Groupes par rapport aux groupes 2 groupes définis
Groupe 1 par rapport au contexte - Groupe 1

Entre tous les composants 1 Idemo_corps_piston.2

Groupe 2
1 ILdemo._: :_couvercle.l

Y Sunprimer tous les aroupes
1 [ Ajouter un nouveau groupe | Ajouter d'autres groupes | Supprimer tous les groupes )

[ Aouter un nouveau groupe ] Ajouter o'autres groupes

'

[§ collision + Contact  Contact demo_assemb...orps_piston  demo_assemblage\dem...assemblage_couvercle NA
{I Collision + Contact ~ Contact demo_assem...emo_piston | demo_: ge\ n..assemblage_couvercle NA
[® collision + Contact  Contact demo_assemb...orps_piston |demo_a! ge\demo...piston.3\demo_piston NA

III Spécification A Statut du systéme
1 @ colision + contact
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4.6- Analyse Temporaire — Lien avec la simulation

Comme vu au §2.3 il est possible d’arréter la simulation lorsqu’il y a collision. Afin d’analyser
ces collisions on peut agir de la facon suivante :

La simulation s’arréte lorsqu’il y a collision

2- Choisir le mode
nominal : la position
des pieces est
conservée apres la
simulation

[l Etat du mécanisme : @
Commande.l -20

3- Animer le mécanisme

1- Choisir stop sur
interférence

-> La position atteinte
est conservée
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Analyser les interférences

ﬁ Spécifications 9 Contexte

Spécifications et résultats requis
Spécification standard
B & coliision et contact ClJeu
Valeur de jeu 10mm

Spécification de la connexion mécanique
B 0 Activer

Calculer le quantificateur

O Vecteur de pénétration

‘LE Collision + Contact  Contact demo_assemblage\demo_a...on.2\demo_corps_piston  demo_assemblage\dem...ssemblage_couvercle NA

@ Collision + Contact ~ Contact demo_assemblage\demo_a..mo_piston.3\demo_piston demo_assemblage\dem...ssemblage_couvercle NA

m Collision + Contact  Contact demo_assemblage\demo_a...on.2\demo_corps_piston  demo_assemblage\dem..iston.3\demo_piston NA
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4.7- Analyse Permanente

Idem analyse
temporaire

8 Simulation diinterférence (résumé) I 8 combxte | § speciicamsos | 8 options | | § Simulation diinterference resume) | § Contexte | § specifications | § options ||
Titre demo_interference £ ~Options E

Nom isr§UIDENOSTItfSimulationDS$000017 *® [ Lancer le calcul maintenant

Description

Caractéristiques de l'objet
PLM créé

-149- membrede %,
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‘
Ouverture d’'un nouveau document dans l'atelier « interférences » appartenant au module

« Digital Mockup » (Cf VI)

-«

Pour une recherche ultérieure I'identifiant est isr:

: TP_GMD_EOLIC_ItfScene000861
= M0 Modeid
IL—E’ : Scénario
é}_ & Qutils d'analyse
'é;. Sonde d'interférence.1
l:*—.ﬂ Résultat
‘—'5'1 1 Collision 2 Contacts

-150- I,
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M  Résultat En double cliquant sur la sous-branche de résultats (ici 3
Contacts) un tableau de résultat beaucoup plus complet
apparait. Pour chaque interférence, certains champs
peuvent étre modifiés ou complétés en cliquant dessus

% 3 Contacts

D Nom conte.. erférence Etat devalldxte Nom del textuelle SpéC|ﬁcat|on systeme Statut utlllsateur Statut delanalyse

Interfere...624404_2.1 7 Dans le périmétre  Interfer...624404 2 [§ Collision + Contact ‘ontac? .otentiel Indéfini © Nonanalysé  demo_assemblage...emo_corps_piston
Interfere..624404 3.1 [ Dans le périmétre  Interfer...624404_3 Collision + Contact ontact .otentiel Indéfini ©@ Nonanalysé  demo_assemblage...n.3\demo_piston

a
Interfere..624404 1.1 | Dans le périmétre  Interfer..624404 1 [§ Collision + Contact ontact...otentiel Indéfini @ Nonanalysé  demo_assemblage...emo_corps_piston

Instance 2 A Etat de la mise AJour Quantlﬁcateur en mm To!érance en mm ‘ Statut précédent w Responsable Date de création | Date de .. |ﬁcatlon m

demo_assembl...ge_couvercle Oui 0,02mm Unknown
demo_assembl...ge_couvercle Oui NA 0,02mm Unknown

demo_assemb...demo_piston Oui NA

On peut aussi y accéder en cliquant sur la « case » qui est
apparue sur la boussole.
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En double cliquant sur la sous-branche « sonde

d’interférence », la boite de dialogue de définition de la

=4 outis danalyse recherche d’interférence apparait. Il est alors possible de
% Sonde d'interférence.1 la modifier.

= Scénario

- . Résultat

‘ Définition de simulation

8 Spécifications [ 8 Contexte I

.

W 3 Contacts

Spécifications et résultats requis
Spécification standard
4] O Collision et contact [

Valeur de jeu 10mm Les résultats
Spécification de la connexion mécanique a p pa ra i ssent comme
O @ Activer 24 P
n’étant plus a jour

[ vérifier I'absence de collision [ Vérifier le contact

[@ Vérifier le jeu

Spécification des régles Knowledge
-
v [ Activer
Régle sélectionnée

Clic droit

Réutiliser des interférences existantes

& _TP3GMD_ItfScene000g
E Centrer 'arbre

S > odele Centrer sur

Cacher/afficher }
Propriétés Sélectionner

&| Ouvrir la SOUSW
P Exécuter la sinfliTation

Recalculer les interférences modifiées uniquement
O Supprimer les interférences hors périmétre
Calculer le quantificateur

O] Distance minimale

[ Vecteur de pénétration
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5- Connexions mécaniques « complexes » Y

Il est possible de créer « des contraintes cinématiques » entre 2 commandes

5.1- Contraintes « internes » ou couplées

Soit deux pieces en liaison cylindrique.
Il est possible de définir 2 commandes associées (1 rotation + 1 translation)

&% Contraintes Ileerférences | Bétl ﬁxe

Type: & (Cylindrique o ﬁl ’~/{/Positionner automatiquement I V‘
Type Mode Opti.. Support ér/. Valeur Supé..
7 b4 Axe
ik Aréte

|

entrece 5,
nSTIUT oML -153- 3
OESSEENCES

UNIVZRSIT
APPLIGUEES s
o

Degrés de liberté avec commandes: 0 Nombre de commandes : 2
Degrés de liberté sans o2 D des

Etat d'avancement du calcul : O ique ® Manuel
i

 Non

Joints | Assemblage
Liste de joints

Filtre : O Inclus uniquement : ® Tous

Inclus Nom Type Commande 1 Commande 2 Contexte
Fixer.1 Fixer - TP_GMD_EOLIC test _liaison_vis ---
&) Cylindrique.2 Cylindrique Angle Longueur TP_GMD_EOLIC test liaison_vis ---

Gestion des joints Gestion des commandes
= = BAngle 1

Etat du mécanisme :@

Commande.6 -360 . I 88deg E
Commande.7 -100 5 I 14mm E

nTIuT oL -154- e do
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Dans la définition de la liaison il est possible de créer un couplage.

E Accés PLM Edition  Affichage  EFavoris  Insertion  Outils Analyser  Eenétre  Aide ] x]
D&Y @ 0 > foo 10 BeQQAsAHIEE © =8 %

i' & commande ! W) Définition de la connexion mécanique.
@

Commande ndrique.2)

&% Contraintes | Qnterférences |
bati --- (L_TP_GMD_EOLIC_Piéce

4

Type: % Cylindrique v - Positionner automatiquement Ik v

<

a2 R

Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé.. -
® % 7 Ve

7 nrete
¥ Trace
7 & Face
% plan zx
% plan 2x

&

S e €

O %3 Contact

<

BN
& 7

@ Caincidence =,
X_Décalage o oB
Angle Yo N
2
Courbe
' Iangence @ 2
oM Symétrie !‘ %
& Composé C.4 &
EOLIC_Piéce <->1_TP_GMD_EOLIC_Pié o g s
Projection )

product: TP*test Prét pour Ia sélection [ gl °r<t pour la propagation p’Scm’m <
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&% Contraintes | & Interférences I
Type: G Pivot 4 . v ﬁ] lPositionner
Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Sup{ 1- Cliquer sur
a
@ % 7 ave la valeur
7 Aréte
I Q & of = Face Omm
& = Face (
Couplage
< & % Plan zx Odeg :
e Dlanzy — Coupleur
k?; € &= Décalage.l "% Personnalisé.2 “% Personnalisé.2
7] Ang)e.3 572 . Distance 9 Angle
- . . [50mm =] /[360deg = |
H HICT W .. k
| Distances : *Actualiser
[omm ~ |
| , [\ 2- Régler les )
Un couplage est [ ol parametres du =
| ’ s e ___ _______________
créé entre les 2 e COUPplage
commandes

Remarque : Catia identifie cette liaison comme une pivot !!!
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Lors des simulations seul
I'angle peut étre commandé,
la translation est « esclave ».
Cela revient a une liaison

« vis » ou hélicoidale

Etat du mécanisme :0
Commande.6 -360 180.00 360 180deg/
0

Fermer
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Pivot2 (ITP.GMD_EOLIC_Piéce 3D024285.11<->1 TP.GMD_EOLIC_Piéce 3D024284,10) |

&% Contraintes IQInterférenEes | Sl on met une Contrainte
Type: % Pivot ~ | - [positionner automatiquement I ~ composée, il n’y a pas de message
Type Mode Opti. Support Infér.. Valeur Supe.. ol , . . . ,
€« 7 e d’erreur mais la simulation n’est
f/Ani‘rtvs: = .
P o e s plus possible.
z = Face =

< & & Plan zx Odeg

Plan zx

< Remplacer » ﬁgouplage iy

r-" Composé
Autre £

Effacer
) Désactiver

Entrée du solveur :
Commande.6 = 0,000 deg -> valeur cible = 1,000 deg
Résultat du solveur :...
14 message(s) ont été signalé(s).
Etat du mécanisme :o Ouvrez le panneau Rapport des messages pour plus de détails.

Commande.6 -360 U e

_Piéce 3D024284.10)
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5.2- Contraintes « externes » ou composées

5.2.1 Exemple 1

Bati : fixe

Liaison pivot piecel / bati avec une commande en angle

Liaison cylindrique piécel / piéce2 avec une commande en longueur

ATTENTION :

Les connexions qui he
sont pas associées a des
commandes ne pourront
pas étre sélectionnées
pour former la liaison
composée.

memtrece 7,

UNIVERSITE D= LYON

1- Créer une nouvelle connexion

Acces PLM Edition  Affichage  Favoris

3- Choisir la liaison pivot

ATTENTION :

L'ordre de sélection des liaisons est important, il n’est
pas possible de sélectionner la pivot puis la

cylindrigue ...

- INSA
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Insertion Eenétre

Outils  Analyser

Aide

&% Contraintes | Sinterfs

Type: & Crémailleré

6- La liaison est identifiée
comme une crémailléere

- o

‘Type Mode Opti.. Support
i &

Composé
% Cylindrique.3
Q, Distance

S pivot.2
S Angle

Infér.. Valeur Supé..

4- Cliquer

IlOmm

E] /[360keq

5- Régler les paramétres de
couplage

[=—OK= ]| Anrler 1]

-160-

memtrece 7,
ITZ D= LYON

UNIV=RsT




Mettre a jour le mécanisme

. Etat

Degrés de liberte avec commandes: 1

@)

Nombre de commandes ; 2

Degres de liberté sans commandes: 32

Etat d'avancement du caleul : O Automatique ® Manuel

Dépendance des commandes: Non

Joints i Assemblage

—Liste de joints

Un message d’erreur apparait

] Filtre : O Inclus uniquement : @ Tous
Inclus Nom Type Commande 1l Commande 2 Contexte
Fixer.1 Fixer - - TP_GMD_EOLIC test liaison_vis ---
Pivot.2 Pivot Angle -

Cylindrique.3 Cylindrique Non guidable Longueur
Crémailiéred Crémaillére -

TP_GMD_EOLIC_test_liaison_vis ---
TP_GMD_EOLIC test_liaison_vis ---
TP_GMD_EOQLIC test ligison: vis -—

traduisant le fait que la
connexion cylindrique n’est pas
parfaitement définie (pas de
commande en rotation)

Joint composé (engrenag_e/crémailIé're,_fcéblej maﬁormé‘L m

Chague sous-joint d'un joint composé doit étre associé a un
paramétre controlé

Cette condition n'est pas satisfaite pour: Crémaillére.d

_ Gestion des joil

ey

Faire OK, on y reviendra plus
tard
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Le ddl de rotation de la piece 2 n’est pas contraint

grés de liberté avec commandes: 1 Nombre de commandes : i

Dépendance des commandes: Non

Etat d'avancement du calcul : O Automatique © Manuel

| Joints I Assemblage
Liste de joints
Filtre :

Degrés de liberté sans commandes: 2

O Inclus uniquement : ® Tous

Inclus Nom

Commande 1 Commande 2 Contexte
@

TP_GMD_EOLIC test_liaison_vis ---
TP_GMD_EOLIC test_liaison_vis ---
TP_GMD_EOLIC test_liaison_vis ---
- TP_GMD_EOLIC test_liaison_vis ---

Fixer.1
Pivot.2 Pivot

Cylindrique.3 Cylindrique Non guidable Non
Crémaillére4 Crémaillére -

Gestion des joints
S inclure )
= Exclure ]

Gestion des commandes
$ oo
&F| Exclure tout

OK Annuler
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On choisit la ou les commandes
de simulation




Commande..

Commande de I'angle de
rotation de la pivot, la
translation est esclave

Etat du mécanisme @)

14 -360

9000 360

Fermer

Etat du mécanisme :@
Commande.22 -100

Commande.23 -360

Commande de la longueur de la
cylindrique la rotation de la pivot
est esclave

Etat du mécanisme :Q)
Commande.22 -100 9.30 100

=l

Double commandes couplées

& Contraintes | @Interférences I

Type: & (ylindrique

Type Mode Opti..
® % 7

U 9
7

Support
7 Axe
7 Axe
% Face
% face
—4 Plan zx

< Plan zx

Sélectionner un é... o

h H| X IPositionner automatiquement Ir v

Infér.. Valeur Supé.. e

Commande.22 -100

Commande.23 -360

Commande.24 -360

DES SCENCES
APPLIGUEES
won

Fermer

-
Disparition du message d’erreur
lors de la mise a jour du
mécanisme

Degrés de IT5erte sans

‘pendance des commandes: Oui

aruel [ Metve ajou retat )

Etat d'avancement du calcul : O A,

Joints | Assemblage
Liste de joints

Filtre : O Inclus uniquement : ® Tous

Inclus Nom Type Commande 1 Commande 2 Contexte
Fixer.1 Fixer > - TP_GMD_EOLIC test_liaison_vis ---
Crémaillére.4 / Pivot.2 Pivot Angle = TP_GMD_EOLIC test_liaison_vis ---

Cylindrique.3 Cylindrique Angle Longueur TP_GMD_EOLIC test_liaison_vis ---

Crémaillére.4 Crémaillére - - TP_GMD_EOLIC_test liaison_vis ---

EEE &

Activation des deux

commandes
Gestion des joints. est
(o) (1 ovioepar: Blonguewr2
=(Excure Bangee1

ATTENTION :

Si la commande en angle de la liaison
cylindrique est créée avant la liaison
couplée cela ne fonctionne plus !!!




5.2.2 Exemple 2 g
Bati : fixe

Liaison pivot piecel / bati avec une commande en angle

Liaison cylindrique piécel / piéce2 avec une commande en longueur et une commande en
angle

1- Seule la liaison pivot peut étre
&5 Contraintes @& Interférences I sélectionnée en premier
Type: & Engrenage v ﬂ
i.. Support Meur Supé...
4 pivot.2/Angle.2 57,2..
4 ylindrique.3/... 57,2...
. . 2- La liaison cylindrique peut étre
3- La liaison résultante est - lasency dq P .
S sélectionnée en 2" mais le couplage se fait
assimilée a un engrenage
gue sur la commande en angle
[ OK J [ Annuler ]
‘
5.2.3 Exemple 3 g
Bati : fixe

Liaison glissiére piecel / bati avec une commande en longueur

Liaison glissiére piece2 / bati avec une commande en longueur

La liaison combinée résultante est
une « liaison cable »

& Contraintes & Interférences
Type:  § Cable = . e

Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé..
¢ ® &= Prismatique.2/... 10mm
- Prismatique.3/... 20mm

OK ][ Annuler ]
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5.3- Connexions prédéfinies

I1 existe un certains nombre de connexions prédéfinies.

& Contraintes | i Interférences i

Type: % Utilisateur [:J uf‘ [Positicmner automatiquement h *

Type % Utilisateur - [nfér.. Valeur Supé..
S o o |

# Sphérique
%, Cylindrique
&% Planaire

% Prismatique
% Pivot

EI
— ¥ PointCourbe
<& PointSurface
— @Eng{enage —

& Crémaillére =
¥ Cable

# Universel

2 Courbe roulante
| Courbe glissante
" & Fixer

“aLibre
§ % Symétrie

[ —

in

m
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Cette €
approfondie en CE-C

Partie IV : Mise en plans

artie sera vue Rgr(t:iglllzement en COCAO et plus

1- Configurer I’atelier drafting

2l =T

Options.

T Options

(Bl =7

Do | Gl | Achage | Vus | Géviaton || Glomere | Cote || Marputsters | Annotationsethabifoge | | »
R

L — T

Affichage
Insérer e dessin dansle produit ou l piéce représentéle)
Importation de conc
té ascendante standard )

Compatibilite
Parametres et mesur

P2 viraiits immersive
WY Connexions

= Gl General

Affichage
g Importation de conc
% Compatibilité
A Paramétres et mesur
P2 vinaii immersive
W) Connexions

B AccesPLM

Compati

U Accés PLM
! CATIA Live Shape - CATIA Live Shape
& i~ Shape - Shape
29 Mechanical S0 Mechanical
Part Design Part Design
Assembly Design Assembly Design
Sketcher . Sketcher

<9 Live Compose
| 2D Layout for 30 Dt

Lo g

[, Knowledgeware
—

9 Live Compose
2D Layout for 30 Dt

s

Création de calque

Création de vue

‘Copier e calque de fond du premier calque

B 4 [ Affcherle cadre de o vue

& A

Vobaion e voescas

Taille de référence: 4 [30mm  [5]

=]

Unité papier

[ Dessin (LGenst ) affihage | Ve | Gensrton || Geometre | Coe | Maripusteurs | Annotatonsethaitage | ||

v | Knowledgeware
5 — « ) se—
& 2 Lol
|
T Br= G Br=
[ Dessin | [ Vue || Génératon | Geometse | Cote | Monipuiateurs | Annotatons et habisge | [ »| =57 Options

Géneral Grile
Afichage o [@ arrchage

5|3 oints mantés

|0 Autorser s distorsons:

B General

Affichage
| Importation de conc

D& compatibiite
E{; Parametres et mesur

Virtualité immersive

Espacement principal:  Subivisions
H: i [100mm [2] v &
v: i [0mm [0

Importation de conc

Compatibilité

Paramétres et mesur

P2 virits immersive
W) Connexons

[ Retions ¥ Connexions

B AccesPLM Fi . i Acces PLM

;ﬁ CATIA Live Shape Trats de coupe -2 camaLive shape

G Infrastructure 5 [ Erements fixes ensemble Infrastructure

B Shape 51 [ instances de composant 20 Jus Shape

2P Mecharical 5[ Rapports S Mecharical
Part Design fnalyse des iéments B partDesion
Assembly Design P 58 [ Activer Fanalyse des ééments Assembly Design

A? Sketcher fetive S daoniaticaes atmpsics Sketcher

<9 Live Compose
5% 2D Layout for 30 Dt 2D Layoutfor 30 De

.-é- 5 B

v |t Knowdedgeware
——

L]

<9 Live Compose

v it Knowledgeware

‘o | Gan | Achage([ Voe [Jnetn | Geometie | Cote | Mot | Ammoiatons viage | |

B 4 [Fentrertes sxes
i
=F

nabilage
6] Gl es eages

o

[ Gentrer s congls dantes
58 | Herier des couleurs 3D

5 [ Projeter les eféments 30 fiires
35 [ Projetertes points 30

Types detraits survues

s e

S [Osquersut

Mode de prescion delsvwe i [Voeeocie <]

Vue écrétée

5 Toutes e prsetations dec <]

4D 8 [ Cacher les dimensions sur géometre non visible

4 |0 Genérer uniquement e formes 30 plus grandes que &1 [Trom 2

88 [ excure s objets cachés 4[] Détection de colfsion

G 4 |3 centrer une geometrie2n

INSHAT




.

L= O B = |

5,7 Options [[Desin | Genel | Afchoe | Vus | Geneoton ("Geemeri | Cote | Meniputers | Amotaions habiese | |
Ve s o Genéral Géomtrie
@ s [Opessctiver Afichage #0550 Créerle cente des cercls et ds elfpses
Importation de conc. O Y s s ot . "
Compatiilite ikt OF Compatbiité e -

4 [ prévisualsation exacte poura génération de vue

VR parametres et mesur 4|0 Afficher es champs H etV dans I palette d'outis

Autorse la manipulstion directe ([ Mode de soluion..
P2 it immersive

B o st s
Acces PLM

g Paramétres et mesur
51 | Propagation de Finteruption et de Fécorche

L7g vatitimmaive | ZE o e
B Comocins AEoie

B AccesPLM R

ﬁ CATIA Live Shape ¥ dmc ‘ e CATIA Live Shape e T

B et Sl e 1 808 Vstoin s conins

B Shape B 5 |0 Fiteravant1a gneraton B Shape Tailede rétérence: s [Zmm 5]

5P Wadharial |1 Postomncmentstomatiquepres genéion P Mecharic Covteur des convoites | N -
58 |1 Autoriserun transtert automatique entre s vues Part Besian

Assembly Design [ oty s généation Assembly Design

Intervlle de génération en mode pas 3 pas: 5 |25
i Sketcher » : Ll s Sketcher
k)
¥ [ oniee GR 4|0 Un dentificsteur parinstance de piéce Liv=Conpose

15| 2D Layout for 3D D¢

LS B

[, Knowledgeware
e )

L]

Part Design

5 2D Layoutfor 3D De
L pG

it Knowledgeware

Options =]

Options =]

5T optons [ | Gl | rtose | e | Giniaton || Glomere [ core ] Waripuaias | Arvoriorsstvabtese | «|» =
=l General Créstionde dimensions 5,0 Options ouin | Gt | g | Vos | Ginsion | G | Gt (it ) dsntions e it | < |»
Affichage [ 45 [ Cote suivant e curseur (activer/désactiver avec CTRU) B General Manipulateurs 5 B
N et cereon Distance ligne de cote/géometrie par défsut: i [Srim 2] Affchage [ Tonsparnce des maniputeus: & [#0% 5]
B B Db comnt e e ot et E8 pnporaton e cone Taledetbence: -]

(n/=)
‘Associatvite sur e 3D.. 55 [ Zoomable
g Parametres et mesur EEIETES @ Compativiite

Vsl e 58| créerdes cotes irectices 48 [ Détecter s chanfreins paramates et mesur | R0 —
&4 Cornesions Pr déa cotr s crcls G virwsite mmersive & ‘giki‘ou’hmﬂl‘mn aimantée: m
ﬂ@ Alignement milieu O Bord Y Comnedons 45| Aimanter par défaut sctiver/désactiver avec MAY)

Deéplacer &

L6 cATIA Live Shape X ‘1‘ Gca Lk = Créstion  Modification =

g Accés PLM

. . + CATIA Live Shape O Modifier le dépassement : o Yl
7 3 nfrastructure fodife Pepscement
PAF stape [ Dépacrsvtment 1 o patie sectonnée T =
2P Medaricl i s Shape O Modierle symbole: is]
Part Design W Decalage par défaut par rapport a latérence: i [omm (3] 4 [0deg 3] P> [Mechanical ¥ Insérerun tedte avant: N
HB®  Assembly Design Décalage par défaut entre cotes i [Tomm (3] i [5des 3] B partDesion ¥ ol e gt s
Sketcher 55| Atigner tes vateurs des cotes empitées Assembly Design S b v
| ligner les valeurs des cotes cumulées Sketch [
9 etcher =
) Live Compose ¢ O Déplacerligne de cote: 0
9] 2D Layout for 3D De g R O Déplacer 2éme parte igne de cote: 8 (1]
2D Layout for 3D D¢
<> Déplacer rappel de cote: i
L Knowledgeware L&
T — ! T Maripulsteurs dannotation
. | Séection  Ediion dutede
©  Faire pivoter [annotation: @ Lic) -
INSTITUT NATIONAL -171- memtrede 7
DES SCIENCES =z
APPLIUEES
t
Option: (2] = | Option: (2] = |
;T Options [ Desin | Géneal | Affichage | Ve | Génértion || Géometrie | Cote | Manipuateurs |((Armctatons ethabage | < [» ;T Options [ Afichage | Vue | Génération | Géometre | Cote | Manipustews | Amnottons e abilage (Aammton | |,
= General " Créer Pexrémite de s fleche normale réféeence: g = ol General Dessin
Afchage e e {57 4 |0 Desactiver a commtation des normes
3.3 Importation de conc 5 [ Tolérance geometique T 228 mportaton de cone ﬂ_u Désactiver Ia mise 3 jour des normes
o] o e OF e i 58 [T Désactiver racces a 1a e darriere-plan

IC1 Désactiver a mise & niveau de a vue

e
E{ Paramétres et mesur i OTete YA Parameres et mesur

Désaciver I mise  niveau de a géometie de a vue
Virtualité immersive SO Ten Virtualité immersive
B8 Connerions 8 [ Tolérance géometique £9) Connesions -
: Acces PLM Dees : Acces PLM

58| tiiser s valeurs du styte pour céer des objets

N

= CATIA Live Shape _IJD e o Bt W deaa e MAY = CATIA Live Shape illm Afficher le bouton Rétablir dans les boites de dislogue
5 Infrastructure e E cvueginés
B Shape 2 4 ) rsermose e il ot L B Shape 58| Desactivr utifation des stylesde vue géneative
20 Mechanical [0 esaciverta maripuition directe 2 Mechanical Arnctatin = o -
Part Design [ Desctvera mis  Féchelledirecie Part Design 8] M bt e il i s
P Assembly Design Tableau |EP  Assembly Design
Sketcher B 5 [ Recatcute I table lors e eiton d'une cellue Sketcher
?'T-l/ Ve Compole 58| Ne pas découper a table su plusieurs calques. *.5-‘/ e Compole

| 2D Layoutfor 3D Dy | Hachures
i P 46 [ Demander s suppression du support de s géometie
Suppression de hachurage optimisée pour la géomelri
v it Knowledgeware o
J

N1 2D Layoutfor 3D Dr

LS g

v [ Knowledgeware
——

B

i |® Generéou esquissé

O Importé dtun format extere = 2

nTIuT oL -172- e do
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2- Associer un plan a une piéce ou un produit

W4, | test_pieceSupport ---

t_pieceSupport ---

Clic droit
Insérer / dessin

8 Dessin
Titre

Nom

Description

8 Informations de dessin |

_test_piecedessin003395
4rw003395
|

Le dessin est un objet PLM
Donner un Titre explicite

=y

Edton Afcwge fmom  bweton Oum fewve Bde

e Dessin

Standard

ﬁ Informations de dessin

SO

X~

Style de feuil_

B41SO

Format B4
Format du
Echelle glol

Présentatic]

Choisir les
caractéristiques du
dessin

AT V- (s, pceirsnec 75 0 N+ N T W W o LF

) 0N B2 e FAOE TEARED & 3 2%
7z ; 7 L R —
7, _test pieceSupport e =
O _test_pieceSupport --- 4
EI _text piecedes 395 £
o
£ 5 3
o
>
[ b
. 7 . 3 A
Double cliquer pour éditer ¥ a3
g
Z
S —— - A o - e -» .
T
3- Accés PLM /Mise en page
» | i I
Mise en page ~rn. M Gérer le cadre et le cartouche Pl X
Standard Style de cartouche :
llso v[ Mettre a jour ] iDessin cartouche - modéle 2 v
Style de feuille Action :
[ Créer
| 'J . J
Format TS0
| Formatdu papier = 210 x 297 mm upp :
Echelle globale = 1:1 i pory
e = 4| |Mettre a jour
O Portrait Vérifier par
® Ajouter un bloc de révision
Paysage
Congu par
Appliquer a:| calque courant v
Calque de fond
[ Geérer cadre et cartoul Appliquer & : [ Calque courant .
[ OK ) [ Appliquer J [ Fermer J [ OK ] [ Appliquer ] [ Fermer )

T

Remarque : dans un méme dessin il est possible d’avoir des calques avec des échelles

différentes
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4- Définir les différentes vues

4.1 Définir la vue principale (vue de face)

Remarque : il peut étre pratique de passer I’
affichage en mosaique verticale

1- Cliquer

Affichage  Favoris  Jnsertion  Outils
DB s foe 2 B B,

-

Fenétie  Aide
F BHeaaes @

et -

Gl gt gy ) e

2- Sélectionner la face
désirée

C
1
b
v
=]
v
b

%8

ve v lAuan v

pour valider

5- Cliquer au centre

. oy
La vue est encadrée en |-~

I rouge et peut étre

4- Orienter la vue
dans la page

déplacée

T

~

3- Positionner la vue

dans la page

R —
¢ W -

Cliquez le calque pour générer la vue, ou redéfinissez 1a vue avec les fléches

O v o e disiogue

~ o2 Prét pour a propagation

INSTITUT NATIONAL
DES SCENCES
APPLIGUEES

o

. INSA

e

R e ~ Ol et o e isogue

~ Gl rersouriapropagion ~ )

SRS R N e ﬁwa\[‘

Définition des propriétés de la face (clic droit sur face)

— -
E Accés PLM Edition Affichage Favoris Insertion QOutils Fenétre Aide

5 T o B | y == .
NayEEe B - foe B4 038R S$UARE B
‘ v_' Monospac82l v (35 | B 28 3 24 B oas

Propriétés.

Sélection ;| FACE /ViewMakeUp.5/Calque.1

Propriétés.

Sélection

| Graphique | Affichage | Génération |

Réglage des
éléments visibles

FACE /ViewMakeUp.5/Calque.1

\ ique | Affichage | Génération | - 5
Nom: = ID: Suffixe: O Lignes cachées [ Axe vu de dessus Aeu!s 3D EMotif
FACE ) Oare Ol Taraudage - Filetage [ Arétes mortes (] eral
FACE fin [l Congés d'arétes: ® Limites des congés O Points 3D : ©
Orie et échelle i O Arétes symboligues X -
Angle: Dde_g_ | O Arétes d'origine 1 Eléments 3D filaires ®
Echelle: 15 =02 O Arétes dorigine projetées c |
Ratio: | A = 3D extraite:
|| Attributs I Toutes les représentations de conceptio
| [ Afficher le de la vue Modeseoee
[ Générer uniquement les formes 3D plus grandes que |0 mm =
D Exclure les objets cachés [ Détection dinterférence
Mode de projection de la vue
Style de vue générati I
e —————
Définition de

I’échelle

o

Remarque :

INSTITUT NATIONAL
DES SCENCES
APPLIGUEES

won

. INSA

) [ Appliquer ) [ Fermer )

-176-

dans un méme calque les différentes vues peuvent avoir avec des échelles différentes




4.2 Définition des vues de projection
5 e — .
T e
Crée une vue projetée,
Plus d'infos...

vues sont proposées.
Cliquer pour valider

_—

En se déplacant sur la feuille, les différentes

[P g
| IS 7l |
v LA [
| T- l
| 1 [
T
9)

Favoris  Insertion  Outils Fenétre  Aide
rm A | e FALRD B

sl |

Monospacs2l v (35 |\l S s

21 @)oo Bz

|| (pas de toléranc ~

La vue active est encadrée en

rouge et peut étre déplacée.

L'alighement entre une vue

principale et les vues projetées

est maintenu.

l L'option clic droit /

La nouvelle vue apparait

dans l'arbre de construction,
on peut régler ses propriétés

Positionnement de la vue /
Positionnement indépendant de
la vue de référence permet de

comme pour la vue de face.

déplacer n’importe ou une vue

- — — — | projetée
(=)
INSN sy L ‘.;i ﬁt!wétpourlare;her(hs ~ Sl 7rét pour 1a sélection ~ U Pt pour le dialogue ~ (Sl Prét pour la propagation ~ B e ) Q/ L’::":/’E:s"
4.3 Définition des vues de détail |
1- Activer la vue olu on veut
— [__—— définir la vue de détail
7
B ~ = N
) ¥ - =
w S ~E
{Paletted'ou(ils ] ——— T e
S o A
= 7 R: 120,416mm @ M
7T E:-ﬁ—j- = - 3.
= / echelle 2:
/| \‘ :
(e} N =y
\ 1 @&/ | —L
B
— /
2- Activer vue /
de détail ’

€ detal = 3- Définir la zone : centre puis 4-Positionner la vue dans le plan,

rayon, cliquer pour valider

cliquer pour valider

Il existe de nombreuses

autres possibilités ...

8 HEESEM

=~

:O) L

L S

Pl=——————

n
DES SCENCES
APPLIGUEES
won

Sélectionez un objet ou une commande

6 QTP o s ecrece

I v pour 1aséection

memtrece 7

~ . Ol et pour e cilogue ~ oGl Pt poura ropagaton

UNIv=RsT

- Ham
2@

. INSA




4.4 Définition des vues de coupe 2- Activer vue de [
coupe dépliée
1- Activer la vue
support
_‘ /4 /
3- Choisir le 1°" point, par
| J exemple le centre d’un
VA cercle
- Le plan de coupe apparait et
peut étre orienté
-> Des infos sur la position du
segment apparaissent
p INSAE e O
R |

4- Cliquer les points suivants,
finaliser en double cliquant

- Une prévisualisation
[| apparait en fonction de la
position, cliquer pour valider

Vues

ospackzL w35 v

]

—

Régler les options de vue
comme précédemment

e

DES SCENCES
APPLIGUEES
won

. INSA
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5- Définition des cotations

1- Choisir le type
de cotation

Edition  Affichage  Favoris Insertion  Outils Fenétre  Aide

| BB s e E400E B8R /@ o lgaya Ean 9 5%
| pardetaut || Monospacs21 35 <[/ B2 S & Al ‘s‘v_‘;ﬂu(pasaemnévm- ~ | [numomm ~ootoc + | | — | — [ -|auan -
[ | . QI
I s N e 2- Choisir 1’orientation
P e N de cotation
oS~ |
, ‘ 2,
‘ 3- Cliquer 1’entité ? s
géométrique a coter
T T
L] T 1
O | 392.93
>/ [ 1
‘ \ i}
' ' =) i 1V
()| - 2
) ° “'Pv'etpourlarethevche ~ Pryélpomlaséle(tmn ~ Ul pret pour le dialogue ~ (Sl Pret pour la propag: J \j Bl
= - i vy = w
I
] | =
Si la cotation ne s’affiche pas correctement, cela b
peut provenir de la police : ©
Clic droit / Propriétés / Police

ASTTUT NATONAL -181-
s

DES SCENCE

APPLIGUEES
o

. INSA

5.1 Définir des tolérances

| 1- Clic droit
V4

520

2- Choix de l'affichage

T Centrer farbre L~ ote | Ugne de rappel | Textes dela cote | Poie | Texte | Graphique | Propretésde rtément |
Centrer sur ipale Valeur duale

= r|x| © | 1041 (pas de tolérar ~

Cacher/afficher

1021 (pas de tolérance)

Propriétés  Alt+Enter ure (054 TOL NUM2

a i
. ferr i Laffichage de type ALP
]

Premiére valeur: 102 SGLNUM2

[ coller Ctrl+v ecordevaian |OSINC N2 . ape
Collage spécial o permet d’utiliser des
Supprimer Del [ eltaginuil , . s
o o mrocass tolérances normalisées
Wi Alignement ©sTOL10

‘ % l (utilisation de lettre +
R qualité)

107 CPL_50A1
105 CPL_50A3

e corsrs
e sts
S MTLAINZ
1725 SOCOMB
cutousess (o) (o) (eme )

3- Choix des valeurs

Propriétés.

+0.1
Sélection : | Cote.6/DrwDressl| 520 -0.25
‘ Valeur | Tolérance ite | Ligne de rappel il Textes de la cote |(
Valeur pi le Valeur duale
| 8 w0l 2 - e‘llﬁl*ﬂ;lasdem!e’ral - ”

Valeur supérieure : 0,05 mi

/ =]
T /
0,05 mm -
Valeur inférieure : ‘- - =N =
Premiére valeur: -01mm ] - \) < >
-0,15 mm 1 T A 4
Seconde valeur : 202 mm . v e
-0,25 mm
T
o

-0.5mm
0mm

NSV NATONAL -182-
OESSEENCES
APPLUEES

Wow

. INSA




5.2 Diametres / rayons Axes centrés

+0.1
520 4 55 ’
Vues
SreosE)
o o

]

I

2- Sélectionner cercle

o =

& Centrer larbre =

Centrer sur
Cacher/afficher
B propristes AltsEnter

3 Ciax

= criec o/

Collage spécial.

652 5 455

Supprimer Del

Objet Cote [ oeinition.

Bestaurer a posiion de la valeur
= Alignement

delacote 3
er une ou plusieurs interuptions

[l 3cpart testrpiersup®

Prét pour la propag art O

er/modifier une découpe

l———————————————————nn

-183-

5.3 Insérer une référence Y
Nom référence
proposé

3- Positionner le

cadre e N Aovortions 3

.
Annotations 0 .2 5
|
B8 1= (i :
+0.1 = 1- Activer
520 -0.25

Ajouter un point o
Ajouter une interruption
\i Supprimer ligne dattache / extrémité -

° S Forme du symbnle @ easdesymbole
~ nglde L Flsche ouverte

J/ H | & Fléche transparente
X' Fléche avec contour

K Fléche pleine
2- Choisir la surface 4- clic droit Do et e
Carile taksparent
i (f Cercle avec contour
@ Cercle plein
S L & Cercleaveccroix

[ Carré avec contour

Qo

W Carré plein

& Triangle avec contour
e Triangle plein
© o j ¥ Double fleche ouverte
Y Vague
A X Croix
' +F pius

Si la référence ne s’affiche pas correctement, cela peut
provenir de la police : Clic droit / Propriétés / Police

-184-




5.4 Référence encadrée

A 52070

A

@ Coy

4- clic droit

[ Proprietes

Sélection::| Cote 9/DrwDressUp.1/DESSOUS

| Valeur | Tolérance | Ligne de cote | Ligne de rappel | Textes de la cote | Police | Texte | Graphique | Propriétés de retément |

Cadre: Couleur: Epaisseur: Type de trait:
4 (Aucun) = 0 [— R | g~
‘A (Aucun)
ion : s e
O Cercle he  v| [0000mm E 0,000 mm E
© Drapeau a droite interligne :  Interligne : o 3 ligne
© Oblong ut " 0,000 mm E 0,000 mm E
[Bcarre
€3 Cercle barré. = e
Gilmsige ation : Angle: Miroir:
ontal v 0,000 deg Pas de retou ¥
s Triangle SRS S
T
T Affcher s unités Décalage  Taille
O Appliquer I'échelle Exposant : 0% E 0% E
7100 ORe - Indice : fox Hoxr H
ition
Affichage : Cacher le fond :

INSTITUT NATIONAL
ES SCENCES

[
APPLIGUEES
o

m INSA

Fermer )

) (" Avpliquer ) [

-185-

|

6. Compléments : Mise en plan d’un produit

Toutes les étapes précédentes restent vraies pour un produit,

6.1 Définir des éléments que I'on ne souhaite pas couper (arbre, vis, bagues de roulements ...)

age Favoris nsertion  Outils Fenétre  Aide
plome EA09E B4AQEE @ o BaNn@
L-[35 - |[EERAHE ) <

W] s ce oernc - |

S -

~ o010 ~ |

2- clic droit

B Centrer larbre
Centrer sur
Cacher/afficher
(' propriétés

3 couper
(13 copier

(& colle

Alt+Enter
ctil+x i
Ctrl+C F
Ctrl+y

Collage spécial.

Supprimer Del

Objet A-A [ Deiinition
W Eorcer le mode sélectionnable

Mettre a niveau

Charger les données 3D
Ourir les données 3D
Activer la vue

Trouver Ia vue e référence
Positionnement des vues.

Alignement standard du texte de vue

Reéordonner..
i
Isoler

Définition de vue »
Modifier le plan de projection

Synchroniser la définition de la vue

finies dans Iassemblaae

~ Ml Prét pour la sélection

INSTITUT NATIONAL
ES SCENCES

[
APPLIGUEES
won

m INSA

‘Appliquer la surcharge des propriétés a
Style de vue générative
Restaurer les propriétés

Ajouter un trait de coupe

Modifier les liens
Appliquerles liens 3 !

~ Y prét pour le dialogue ~ (Sl Prét pour a pre

-186-

UNIV=RsT




\fichage  Favoris Insertion  Outls Fenétre  Aide.
Al e B4 5
)

B lelolsEre E L
[ DE=mEEmmrT

s [l woroci +[35 - |[AURER

‘e amA D 8o

~[oo10c ~

| 3- Cliquer sur les éléments
gue l'on ne veut pas couper

4- Editer

i _non Noir

ojeté Avec lignes cachées Couleur  Type de it _Epaisseur Visbilte

(Fesoer)

Jproduct: Cotmot*

~ 0 Pt pourla stecton

~ O Prét pour e dislogue

~ +(3ll Prét pour la propagation

(Generatedtem/HiViewFeat 1/A-A présélectiomé(e)

5- Gérer l'affichage

D%Coupé dans les vues de coupe§

[J Representé avec lignes cachées

-

INSTITUT NATIONAL
ES SCENCES

-187-

[
APPLIGUEES
o

- INSA

[E Utilisé lors de la projection

Rro priétés G ra pﬂques

2.0: - —1 -

( 0K ]( Annuler ]

6.3 Gérer les hachures

ichage  Favoris  Insertion  Outils Fenétre  Aide
0l ome F4030 S5¢Q86 @ o i Ho e
- il

( | - |
ZEREE o e toteranc | . -

Hmo B a8

G o B o 2
~laven - ER T

e I 5 |

T 1 Propriétes
&8 face

| ‘ Slection :| GeneratedShape/HirViewFeat. 1/A-A

% Tritsdec =
Remplissage | Graphique | Propriétés de relément

| =ee R i

L
@ Specificatii

2- Sans hachure

(= >

T Nom
O calque2 11 Nombre de hachures {1
- —— B Hachuret1 |
I ; Angle:  30000deg v e —
I | Pas: 4000mm [ Type de ligne 1~
L i Decalage: [0000mm 5] Epaisseur 101 +|
' el Aperg
| y 2
l |
I ! g
£
o I
IT Gestion du motif du matériau de piéce 3D
{ —— D1Synchroniser pendant a mise & jour de la vue
=

B [ e—

Prét pour la sélection

~ O Pre pour e ciatogue

1- Clic droit sur la piece

INSTITUT NATIONAL
ES SCENCES

-188-
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6.4 Numérotation des piéces

Annotations

15

3- Choix manuel / automatique

Options de numérotation automatique

Type de numérotation de piéce
F]umbre de bulles :

® Un numéro de piéce pour chaque référence © Un numéro de piéce pour chaque instance
1

ok )[ Annuer J[ Aide )

—

?@F ® @ e

if

7

RS TN

INSA':

m»nusss

/

-189-

Un numéro est attribué a chaque piéce.

Il faut bouger/supprimer des bulles pour que
ce soit lisible

Si on a importé un roulement un numéro est
attribué a chaque bague et aux éléments
roulants.

Pour avoir des numéros sur différentes vues
refaire la méme chose

6.5 Insérer une nomenclature

1- Créer nouveau calque
(facultatif)

2- Insérer nomenclature

i
&F O

T centrer rarbre
Centrer sur
Cacher/afficher

Propriétés Alt+Enter
3 couper Ctrl+X
Copier Ctri+C
(5 coller Ctri+V
Collage spécial
Supprimer Del
Objet Calque.l 4

M Nouveau calque

Charger les données 3D

T =
Ouyrir les données 3D

! pardefaut ~

Annotations

s -

L=

RN oo cetoeanc - |

Outs Eenétre  Aide.

IRC 2o lmarg ‘ﬁ\ﬁﬁ\%
Calques .
e . L

ou

Génération
Habillage
Créatior
o

LT \%‘my@l
B[ Ee=m

&

a7

Rendre courant

Editer le folio
Editer I'arriére-plan

=

3- Cliquer la vue de
référence

& Ny

4- Cliquer pour positionner
la nomenclature

H Calque.l
= pace

Traits de ¢

Aa

=@  spédfcati
i section.:
O s

S Rapports

e =
I oy
" SGmerl Qe Non Description Matiere Poids e
/ T 340139959 ouchon 5 - v
Z ; [3do13%872 ot pmoteur 5 - <
3 1 3dp139071 carter pmoteur [Cocac_ Aluminium1367 —|- Fa
06285 T =
ry = BT T captu.| 25
routement. ‘
5 S EETYET] Aiguille roulemert ol = =
g 1 305139969 fen - %
i T 340150863 Viebrequin [Cocao_Steel 86—
Steol 3
5 7 Bap3aaTE o el vibreqan |- e
s e
g g SapTa8%T 5 Cosso_ Siea 60— £
¥ Steel =i
o 3 T Chersa prataur GWAGT |- 0
-3GHD
T 7 00159576 P e Gocao
2 T 3do159854 umoleur CAOT - 3GMD |- -
& T 3dpiaases - Cagao_Aummur 387 -~
- mat000285
& T 335753580 Chemise pmoteur GUAGT |-
361D
B T 340138966 [Cocao_Auminiumi367 |-
06285
% 7 EFEERS = 5 -
7 i ap150874 umoteur CHAGT - 3GMD |- -
i i 340128575 moleur CMAOT - 3GMD |- 5
i T 340138475 - 5 -
P L — LT — N L — y
e w9

ST AN

m»nusss

- INSA|:
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Personnaliser la nomenclature e

l | sélection: Nomenclature.2/Drawing - ‘Sélection : Nomenclature 2/Drawing
\;F? Calque.1 [ I retemen | Reference | I Feement | Reerence
e gespropres
=8 Face Type ®Resume Propriete Tive Largeurde colome.
1. O Niveau supériur Naméro élément N dement
F-T¢  Traits de ¢ Orientation de la nomenclature @ g1 téte en haut. ¢ Quaniite 30mm
O Enete enbas
SEE A e e o
Aucun iellé de matérau "
3 3 poigs somm
=P Spécificati: Type de libellé de numéro daricle @ Enter: 123,
O Lettes ABC.ZAABS

Section.”

Aficher s produtsfantomes  ® Aucun

Pour chaque élément Ajouter de

Aficheres piéces actices ®Non

i s ot e régler les différents nouveaux champs
champs —

@

! Centrer l'arbre

Centrer sur

" Fitr des types e produit ‘vm:\m_ ez une proprite consignée ot modifiez a
7 Alt+Enter Abstaction + Nom (PLM_Exter v\—'—E—‘Ncm 40000 mm

=R

Ctrl+X
Copier Ctrl+C ) )
(i) Coller ey
Collage spécial... b
Supprimer Del
Objet Nomenclature.2 4 N* d'élément|Quantité Nom !f‘ ipti Matiere Poids
1 1 3dp139959 |Bouchon B N
2 1 3dp139972 joint pmoteur - -
3 1 3dp139971 carter pmoteur Cocao__Aluminium1387 --|-
- mat000285
4 2 3dp138960 Bague extérieure - -
roulement
5 30 3dp139961 Aiguille roulement - -
6 1 3dp139869 _|Entretoise ymoteur - -
7 1 3dp139963 Vilebrequin Cocao_ Steel_60 - -
Steel
8 1 3dp138978 Axe bielle vilbrequin - -
pmoteur
9 1 3dp138957 - Cocao_ Steel_80 --- -
Steel_
10 2 3dp139977 Chemise pmoteur CMAO1 |- R
- 3GMD
11 1 3dp139976 Piston pmoteur Cocao - -
4GM
12 1 3dp139964 pmoteur CMAO1 - 3GMD |- -
13 1 3dp138983 - Cocao__Aluminium1387 -- |-
- mat000285
14 1 3dp139980 Chemise ymoteur CMAQ1 |- -
- 3GMD
15 1 3dp139968 - Cocao__Aluminium1387 --|-
- mat000285
16 4 3dp139966 - - -
17 1 3dp1398974 pmoteur CMAO1 - 3GMD |- -
18 1 3dp138975 pmoteur CMAO1 - 3GMD |- -
INSTITUT NATIONAL 19 1 3dp139973 - - - membre o
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tape V
Paramétrage
&

Intégration de connaissances

Cette partie fera 'objet de TP en CAO-CAE

- pour les ME et CE

1- Configurer I'environnement

Affichage Fovors_Insertion LN

fog Formule...

Image »

Afin de pouvoir travailler de maniere ocrs ;
. . . Utilitaires...
optimale des variables d’environnement ey

Personnaliser...

doivent étre réglées tel que ci-dessous

Filtres de visualisation...

Standards...

a5 Options
g

|, Répertoir

= Général
Affichage

3 caTIA Live Shape

1. Infrastructure

EE_) Importation de con

$ Compatibilité
Y2 Paramétres et mest

?«“ Connexions

k Accés PLM

t CATIA Live Shape
Infrastructure

VPM Physical Edito
>3 VPM Functional Lo

@ VPM Navigator
| RFLP Navigator

PPR Navigator

Simulation Navigats
Material Editor
& ssructire 305

D e Y

I Vitusité immersive
[

moment de la créati

Seulement e solide courant opéré
§ |00 Seulement le corps courant
i | Géométrie placée aprés le composant en cours.
i [0 Paramétres de composants et contraintes
8 [Taille des systémes d'axe (en mm) ﬁ'

Opération de vésification au renommage

4 |® Pas de vérification
Sous le méme noeud
Dans l'objet principal

- ®

FE vem physical

@ 'VPM Function
B2 vPM Navigate
&, RFLP Navigate
|5 PPR Navigator
& simulation Na
HET Matertal Edito
& Infrastructure)

H& mfrastructure

LER infrastructure

Systems

gl

— )

Al tz Recherche PLF r General | Fﬁlchage | Forme 3D | Couteurs

4 |E Conserver e lien avec ['objet sélectionné

i | Afficher les nouvelles références exteres

4 |01 Confirmer la création de lien avec I'objet sélectionné

4 [ Restreindre la sélection externe avec lien aux éléments publiés

@ Permet de lancer Foutil de visualisation des remplacements lors du processus de synchronisation.

ﬂ@ Lorsque nécessaire O Toujours

Mise & jour
4 |® Automatique O Manuelle
4 [E Arréter la mise 4 jour 3 la premiére erreur

4 [0 Activer la visualisation locale

E‘@ Afficher la boite de dialogue pour suppression
a

[0 Supprimer les parents exclusifs

ﬂD Faire le remplacement seulement pour les objets situés aprés 'objet courant

Permettre de créer des relations entre les paramétres

Affichage des parametres et des formules dans I'arbre

[

- INSA
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& =57 Options | Connaissance | Unites | Envi de gestion des connais | Genération de rapport | Tolérance des paramétres | Outils de mesure [« | »

=Gl General Vue de I'arborescence des paramétres

W) Affichage ﬁAvec valeur

58 [mportation d Avec formule

D Compatibilts | Miseajour des rlations dans e ontexte dune forme 30

P2 28 E Création de relations synchrones
P2 Paramétres ef|

2 Création de relations évaluées lors de la mise & jour globale
Virtualité imm
¥4 Connexions

Ry B /0 Synchronisation interactive lors du chargement d'une représentation pointée.
\—'Z Recherche PLt /O Synchronisation manuelle
, Répertoire
L@ AT Lve shape (O Copier les données dans le modéle par défaut
Sl nrestuctue [® Ne pas copier les données dans le modéle par défaut

B dle lors du ch dune repré pointée

£ Systems (O Autoriser I'uilisateur 3 extraire les représentations
s Shape ® Autoriser lutilisateur 4 extraire les documents PLM

< §»  Mechanical

»
| &l
NileGi0 Favoris  Insertion  Qutils  Fenétre  Aide
| Barres d'outils Qv Barre diétat |
| Wl i<te des commandes.. [+ affichage
| i oo Aseliers Afficher la barre d’outils
/B8 Editer les attributs PLM... Barre d'outils Data Exchange
Vues... |7 Barre d'outils d'ouverture intelligente « K n C W I e d ge »
Barre d'outils de matériau
. & Contacts S
|+ Barre doutils de recherche PLM
Miniatures [V Barre dautils du cycle de vie
|B2] Mosaique Catalogue
=] Details Distiller toolbar
= Afficher ma sélection Geérer des configurations applicatives Ki basées sur la connaissance de PLM
B Ajouter 3 ma sélection  Alt+B Knowledge
. Ma sélection
Plein écran ‘ Outils d .
S T p— utils de e
[V Ouverture intelligente dans RFLP..
Ly Propriétés graphiques
> Périphérique 3Dx
- g P Standard
‘ Statistigues
e pea. .S P Virtualité immersive
[+ web
~\ J Persnnnalicer
STITUT NATIONAL -195-
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2- Introduction au « paramétrage »

.7 by

Toute entité créée dans I'environnement de Catia est associée a un ou plusieurs parametres.
Par exemples :
pour un point ce sera ses coordonnées et son « activité »,

Forrule

10mm

" Corps
" Corps surfacique, Point, 14Paoink coordonnées, 142 10mm
" Corps surfacique., 11Point, 1) Activitg” wral

Fitre par Type [ Taus = |

Doubls ciquer dans Is lista pour modifisr uri paramétrs

Corps principallExtrusion, 115ecande limite|Longueur
* Corps principaliExtrusion, 11 ThickThin" 1mm
* Corps principahExtrusion, 14ThickThinz* Omm
Corps_principaliEsquisse. 11Parallelisme. Imads Contrainke
Corps_principallEsquisse. 11Parallelisme. 1Activity wrai
Corps_principsliEsquisse. 1{Parallelisme. 1dlisplay_parameter... faux
Corps_principaliEsquisse. 1iParallslisms.2mods Contrairke l‘ T
Corps_principaliEsquisse. 11Parallelisme. 2l activity wrai Partl
Corps_principaliEsquisse. 1 {Paralielsme. 2ldisplay_parameter... Faux 3
Corps_principaliEsquisse. 1 iParallelisme. 3imode Contrainte ar Plan xy
Corps_principaliEsquisse. LiParallelisme. 3LActivity wrai
Corps_principaliEsquisse. 1iParallsisme. 3idisplay_parameter.., Faux a Plan yz
Corps_principaliEsquisse. 1 iParalelisme.#{made Contrainke ’
Corps_principaliEsquisse. 1iParaliisme,Alactivity el a Plan zx
Corps_principaliEsquisse. 1\Parallslsme. 4ldisplay_parameter... Faux e Corps princinal
Corps_princpahExtrusion. iackvte vrai LS Prnce

" Extrusion.d

[ Esquisse.1

<] | B’ Corps surfacique.1

Editer e nom ou la valeur du paramétre sélectionne

. INSA
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‘
Le nombre de parametres devient vite important et croit avec le nombre d’entités. Afin de
faciliter leur visualisation, il est possible d’appliquer des filtres suivant les différents types de
parametres, leur gestion, leur recherche et la création de relations et de regles inter-
parametres.

En agissant sur les différents parametres liés a un produit, il est alors possible aux
utilisateurs, par le biais de formules, de regles et de macro-commandes :

* d’intégrer des regles de conception,
* de gérer des regles de conception,
» d'intégrer des connaissances dans leurs conceptions et de les optimiser,

» d'étre guidés et assistés pendant les taches liées a la conception.

L'atelier de travail « Knowledge Advisor » du métier
« Knowledgeware » permet d’effectuer le paramétrage
d’une piece ou d’un produit c’est-a-dire d’agir sur les
différents parametres générés par le logiciel lors de la
conception.

-197- O,
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Dans la pratique on parametre essentiellement la valeur des contraintes créées dans les
esquisses (contraintes de longueurs de segment, de rayon d’arc de cercle...), des contraintes
de positionnement des différentes pieces dans le produit (décalage,...) et les paramétres
booléens d’activation d’une entité. Ces paramétres booléens permettent d’activer ou non les
éléments constituant le modele : piéce, trou, gorge, contrainte, régle....

Pour mettre en ceuvre le paramétrage il y a plusieurs moyens possibles :
* renommer des parameétres (parametres associés a des entités et renommés par
I'utilisateur),

* créer des parametres (parametres utilisateurs) et les mettre en relation avec ceux
des entités,

* créer des tables de paramétrage (pour les composants standards afin de générer un
catalogue, ou pour imposer simultanément la valeur de plusieurs parameétres),

* créer des formules entre les parameétres,

* créer des regles qui permettent, suivant la valeur d’un ou plusieurs parametres, de
gérer des formules,

( des macros VBScript ).

-198- e
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Support considéré «

= &

= ¢& Paramétres

W z1=20

W Zz2=54

& module=5mm
= #& Relations

& 5 Tabledeparamétrage_poly [CAO_support_polyDoc

Systeme avec un engrenage (2 pignons) on va gérer :
* Le nombre de dents (Z1, Z2)
* Le module (m)
* Lactivation ou pas des percages

wsTUT OO -199- J—
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3- Les différents types de paramétres

Les types de parametres sont nombreux, seuls les plus utilisés dans les TP sont explicités.

Créet patametre de bvpe IRéeI Réel ;I IRéeI ;I Reel i
~ J|Enetgie | |Puissance électrigue. |« Jvitesse de brache linda &
w Farce Yoltags Vitesse de broche angl™
Inettie 1 |résistance lectrique Witesse de broche surfs
Fluz massique Intensité électrique Mole
[ Moment Accelération lingaire Heat Transfer Resistan—I
Pression Accéleration angulaire Heak Transfer
Raideur angulaire Energie de déformatior: - |Molecular Flow
Temperature Force walumigue Malecular Density
Masse linéairs Masse surfacique Enthalpy
Raidewr linéaire Yitesss Entropy
i Flux volumigue avance de broche inéz  Malecular Enthalpy
Moment dinertie T lFréquence T4 |avance de broche angt, "iMoIecuIar Entropy "|

Paramétres liés a des dimensions (type longueur, angle)

Ce sont les cotes des esquisses, les offsets des features (extrusion, poche, etc.), les positions relatives de
composants d’un produit.

Parameétres liés a des répétitions (entiers)
Nombre d’instance dans un motif de répétition d’'une entité

Parametres booléens
Utilisés dans l'activation ou la désactivation d’une entité :

e création de features,

* opération booléennes entre corps de pieces (ajout, retrait, etc.)

e Activation de produits, de sous produits, de branches de I'arbre de construction,
e Activation de regles, de formules.
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4- Création de parameétres

Parameétres renommeés

Ces parameétres, associés a des entités, ont un nom donné par le logiciel et sont renommés par l'utilisateur.
Il est aussi possible de renommer un parameétre depuis la fenétre « Formules » ou depuis I'explorateur de
parametres.

Eotps principal istar _IE)D.ll-)E-imm

Nom donné par
logiciel

[ oK i[ Arinuler }

Nom modifié par 100,109mm
I'utilisateur

[ OK ][ Annuler ]

Les parametres associés aux fonctions de création peuvent
également étre renommeés,

par exemple : Caractéristiques de

Hauteur de répétit

I'extrusion

-

Visualisation Y

Les parametres renommeés n‘apparaissent pas dans la branche « parametres » de l'arbre de
construction !!

Pour les voir, il faut ouvrir la fenétre formule (fes, ou (Outils/Formules) puis filtrer I'affichage
sur les « parametres renommeés »

|

Filtre pour CAQ_support_polyPiéce 30456851 ---

Nom du filtre :

Type de filtre :| Paramétres renommés =

Cliquer deu fois sur un paramétre pour le modifier
Paramétre Valeur Formule Actif
'1/2 largeur denture’ 20mm
Rayon_primitit 40mm

Editer le nom ou la valeur du paramétre sélectionné
VR wigeicdem oo} =

(Créerun paraméte de type ) Longueur =] Avec[Simple vatewr__+ [ Aouter une forme )
Supprimer le paramétre Supprimer la formule

NSV NATONAL -202-
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. e Q
Parameétres utilisateur R

IIs sont créés par l'utilisateur a I'aide de la fonction « formules » fg ou a partir de I'onglet Outils — formules.

En général ils sont créés au niveau du produit et des relations seront créées dans un second temps avec les

paramétres des branches du produit,
Pour un produit ou une piece 3D il est alors nécessaire de créer préalablement une « spécification
d’ingénierie »

8 Specifcation dingenere physique IMICAO_support_poly_transmission_eng ”

Titre kZAO_supporumlySpécifi:ations d'ingénierie de gestic a.

Nom kes545123 * ‘ - A

(Capure 60 C40_support. ol ranamison ang 20062018 142607

Description

Apparition d’'une branche associée dans l'arbre de
conception

C’est une entité PLM

wsTUT OO -203- J—_
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Ils sont créés par 'utilisateur a 'aide de la fonction « formules » g ou a partir de 'onglet Outils — formules.«

Bien veiller a choisir le type du paramétre avant de le créer.

[ tnerémental 120 M AO_support_poly_transmission_eng ||
Filtre sur demo paramétrage

Fitrs par Nom | = & CAO_support_polySpécifications d'ingénierie de gestiol
Filtre par Type :lTous j

=] & Parametres

Double cliquer dans |a liste pour modifier un paramétre

i 8 z-w0

Ren N z2=37

Dot @ ‘modu .

Editer |z nom ou la valeur du paramétre selectionng )

[Reference [Gemo parametrag: 9 Les para matres

Créer parametre de type I;uézlgueur : Avec |smple valer 7| Agouter Formule_| apparaissent dans I'arbre
2ppure para) Yoo Eht‘ = Bt fore | de conception et peuvent

- e 2 o | o] 3 e | étre modifiés en double
) e 1- Choix du type du cliguant dessus

Mo?nent dinertie = pa ram ét re

4- Entrer la valeur initiale
du paramétre

|
Editer le nom ou la valeur du paramétre sélectionné
module —_—_— |5mm

(Créerun paramétre de type | Longueur - [ Avec| 3' Donner un nom epriCite Ajouter une formule

. INSA
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5- Création de formules

Elles permettent d’imposer a un parametre une formule (au sens mathématique) qui peut
éventuellement faire intervenir d’autres parametres.

Ces formules apparaissent dans I'arbre (si la configuration de I'environnement a été correctement
effectué) et peuvent étre facilement modifiables.

ATTENTION : les unités sont gérées par Catia, ne cherchez pas a convertir vos paramétres en
unités SI !

R #  CAO_support_poly_pignon_arbre --- 1- Activer la branche
Dans une p’ece [ERS"BCAO_support_polyPiéce 3D45655 forme 3D
On va créer une formule qui indique 2 Planxy :
que le diamétre de I'arbre est égal a = Planyz 2- Activer formule
1/3 du diamétre du pignon Im 2

=
@ @ Corps principal

sl 3- Sélectionner le

Filtre pour CAO_support_polyPiéce 3D456851 --- Y ’
paramétre concerné

Cliquer deux fois sur un parametre pour le modifier
Paramétre

*1/2 largeur denture’

Rayon_primitit

4- Ajouter formule

Editer le nom ou la valeur du paramétre sélectionné

Rayon arbre Toom =
Créer un parametre de type ] Nombre entier ~ | Avec simple vateur ~ Ajogerfie formule
Supprimer le parametre Supprimer la formule.
‘ INSTITUT NATIONAL
e -
I A Depden: oK Appliquer_) [ Annuler
wyou

Editeur de formules : Rayon arbre

= R@|z

Rayon rre - 5 — Ecrire la formule en
[Rayon_primitif /2] e
Dictionnaire Membres de Paramétres Membres de Paramétres renommeés uti I Isant I es autres
» [Tous » [1/2 targeur denture” .

Mesures de piéce B
Constructeurs de systéme | Longueur ﬂ “Rayon arbre™ pa ram et res
Constructeurs de cercles Booléen
Constante CstAttr_ Mode
Table de paramétrage  ~ | Chaine

<] + |Nombreentier L N
Rayon_primitif

o =] —_ 6—Double cliquer pour
sélectionner le paramétre

Formules : CAO_suj ce 30456851 -

=
Filtre pour CAO_support_polyPiéce 30456851 -
Nom du filtre : *

i i [T — La formule apparait

Cliquer deux fois sur un paramétre pour le modifier

Parametre Valeur Formule Actif
*1/2 largeur denture™ 20mm —
Rayon_primitif 40mm
Rayon arbre™

13333mm = Rayon_primiti 5

Editer le nom ou fa valeur du paramétre sélectionné

_pignon_arbre ---

o B33mm .
Rayon atre =] bolyPiece 3D456851 -
((Créer un parameétre de type ) Nombre entier ~ | Avecsimple Valeur -

Supprimer la formule

[ ok )[ Apptiquer ) [ Annuler ]

| Relations

i

Formule.1: “Rayon arbre” =Rayon_primitif /3

STITUT KATONAL -206-
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Dans un produit R

On créer des relations entre les paramétres « produit » (nombre de dents, module ...) et les
parametres renommeés pilotant les formes 3D.

Dans le produit on a inséré le bati et le pignon-arbré et créé une liaison pivot
i [

= ®  CAO_support_polySpécifications d'ingénierie de gestion de On va créer une relation entre le diameétre
@ %  Paramétres primitif du pignon et les parameétres du

# ® CAO_support_poly_bati --- (I_CAO_support_poly_bati.1) produit

= ® CAO_support_poly_pignon_arbre --- (I_CAO_support_poly_ Dp =m.Z

@ ﬂ Connexions mécaniques

Edition  Affichage  Favoris

Insertion

1a- Clic droit sur la
spécification d’ingénierie

B centrer rarbre
Centrer sur
cher/afficher

Mesures et se

S Ca0_support_poly 5285 L CHE support_poly_bsti1] | =

It

i = o
B ca0_supnort ol pianon_arbre — (CA._support_po = Propriétés Alt+Enter

4 cannexions mécaniaues

1b- Rendre courant

Supprimer Del

Objet CAO_support_polySpécifications d'ingénierie de gestion des connaissances545123  »

BS" Editer les attributs PLM.

Rendre courant

wT O -207- mentrece
gl
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©  CAO_support_poly_transmission_eng || N

= & CAO_support_polySpécifications d'ingd , .
sl % 2a- Développer la 3- Activer formule
=] & Parametres

- branche parametres
N zi=10
N} z2=37

g ‘module "=5mm

2b- Activer la

branche forme 3D
® % CAO_support_poly_bati --- i e —

=R ACAO_support_poly_pignon_arbre --- (I_CAO_support_poly

® % Connexions mécaniques

4- Rentrer la formule, pour les
paramétres « produit » les
sélectionner en cliquant dans
I'arbre de conception

Rayon_primitif
|‘Paramétres externes\Module™ *'Paramétres externes\Z1" /2\ =
Dictionnaire Membres de Parameétres Membres de Paramétres renommes
=~ |[Tous 4 |I"1/2 largeur denture’
Mesures de piéce = t Rayon_primitif
Constructeurs de systéme Longueur ‘:‘ “Rayon arbre”
Constructeurs de cercles Booléen i
Constante CstAttr Mode
Table de paramétrage - || Chaine
« |ﬁ b Nombre entier -

nsTIUT AT -208- e
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|

Filtre pour CAO_support_polyPiéce 3D456851 -—

Nom du filtre : *

Type de filtre {Paramétres renommés -

Cliquer deux fois sur un paramétre pour le modifier

La formule apparait

Paramétre

*1/2 largeur denture”
Rayon_primitif
“Rayon arbre” 125mm

Editer le nom ou la valeur du paramétre sélectionné

Rayon_primitif

375mm

("créer un paramétre de type J Longueur | Avec [simple Valeur

Supprimer le paramétre

=
v Ajouter une formule
Supprimer la formule
ok ) [ Apliquer ) [_Annuler )

BB AccesBIM. Editon  Afichege  Eavoris  Insertion  Outls Analyser  Fenétre

Aide

CAO_support.

R . support_polyspécifications

@ paramétres
214

Une modification du parametre induit une modification de la CAO (aprés mise a jour)

INSTITUT NATIONAL
DES SCENCES
APPLIGUEES

o

m INSA

-209-

Le paramétre entraxe du bati est également assoc

Editeur de formules : En

E

7N

e a

Entraxe

une formule

Dictionnaire Membres de Paramétres

|"Paramétres externes\module " *('Paramétres externes\Z1" + Paramétres externes\Z2" )/2

Membres de Tous

Parametres Tous -
Mesures de piéce Paramétres renommes | |
Constructeurs de systéme | Booleen =
Constructeurs de cercles CstAttr Mode

Constante Longueur

Table de paramétrage ~ |[Nambre entier
Ul b Plan -

“Corps principal\Esquisse.1\Activité"
“Corps principal\Esquisse.1\Repére\Activité"
“Corps principal\Esquisse.1\Contact.1\Activité”

|| "Corps principal\Esquisse.1\Contact.1\Mode”

"Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme.2\Activité"
“Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme.2\Mode™
“Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme.3\Activité”

Pour le deuxiéme arbre, il n’est pas possible de dupliquer I'arbre précédent car il serait associé

aux mémes valeurs de parametres, il est donc nécessaire de dupliquer la piece 3D.

£y Démarrage rapide | ~:Titre Simil..re CAO*Para* \

[# |[nomaficns [[version majeure [very” Neem [[escription [crée &
1 ®: CAO_support_poly_bati --- CAO_support_poly_bati - 7 H
2 ® CAO_support_poly_pignomsgrbre ——  CAO_support_poly_pignon_arbre 2 NOUVe”e eVOIUt|On

1- Sélectionner

Faire une recherche de 'objet a dupliquer

INSTITUT NATIONAL
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3- Choisir le préfixe .-L~
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Nom d'affichage Type Version.. Version.. Verou  Maturité

®.CAO_support_poly_pignon_arbre - Piéce 3D 1 IN_WORK
= gsignation ——————————————————————

Chaine de dupia =

p=LyoN




Qutils Fenétre

RO poly* \ =z Résultats d..le Evolution | = i

/ H Titre “ Version majeure " Version mineure “ Nom

1 © new CACD support_paly pignon_arbre -—- new CAQ_support_poly_pignon_arbre - 1 3dp456870

i |# ” Nom affiché “ Description | =

@ BeEa’sBa
e o
. Filtre pour new_CAQ_support_polyPiéce 3D456851 --- i
Nom du filtre :
A\ g Type de filtre :{Paramétres renommés he
e .
* Cliquer deux fois sur un paramétre pour le modifier
Parametre Valeur Formule Actit
1/2 largeur denture” 20mm
Rayon_primitif 40mm
“Rayon arbre” 15mm
) . .
Louvrir et lui donner
¢ un nom exp|ICIte
7 5 Editer le nom ou la valeur du par;’ klectionné
5| = o 1/2 largeur denture [Jz0mn} =)
i e - g oSl et ot o - & B
G 3
[[Créer un parametre de type/ | Avec[simple Valeur - ["Ajouter une formute ]
(oK) [ Avpliquer ) [ Annuler )

Les parametres renommés
ont été conservés, les
modifier éventuellement

NSV NATONAL -211-
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= o I . et .
*  CAO_support_poly_transmission_eng La nouvelle piéce 3D a été insérée dans le produit et

= ¥ CAO_support_polySpécifications d les formules Créées
= & Paramétres

Z1=20 ICAO support_poly_transmission_eng
Z2=37 = & CAO_support_polySpécifications d
& “module '=5mm = & Paramétres
# ® CAO_support_poly_bati --- (_CAO W z1=45
# ® CAO_support_poly_pignon_arbre - =)
# @ CAO_support_poly_pignon _arbre2 & “module ‘=2mm
& Connexions mécaniques & @ CAO_support_poly_bati --- (LCAO,
® & CAO_support_poly_pignon_arbre -
# ®.  CAO_support_poly_pignon_arbre2
1 # P4 Connexions mécaniques
B -212-
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6- Table de paramétrage

Une table de paramétrage permet de créer des liens entre les parametres du produit catia
et des données externes regroupées dans un fichier (excel ou .txt).
Il existe deux facons de créer une table de paramétrage :

+ AVlaide des valeurs des paramétres en cours
* Alaide d’un fichier externe

A l'aide d’un fichier externe

1- Indiquer comment les

Marn ¢ TableDeParamétrage. 1 para metres sont ra nges

mentaire :

Cliquer sur

Cette table de paramétrage a été créée p

réer une table de paramétrage & partir d'un Fichi

Créer une table de paramétrage a armétres du maodéle courant

Orientation : @ verticale ) Horizontale

Pour les feuilles Excel ou Lotus 1-2-3, index de la Feuile : I 1
Vous pouvez créer une table & partir @

d'un fichier kexte, d'un classeur Excel ou Lakus 1-2-3 (sur NT).
Un exemple de format de fichier @

Hauteur {rmm) Largeur {mm}) Materiau
15 12 Acigr
17 1,3 cm Aluminium
4]

Destination

|Produit1\Rrelations

3- Sélectionner le fichier
Excel ou texte

Sélection de fichier
Rechercher dans:la tp_pararnetrage_catia = = EF EE-

TableCaurraie.xls =

s 4- Association automatique
ou pas

—_ :
? Woulez vous associer automatiguement les colops oS Oe paf
f les paramétres du modéle qui ont le ms

Norm de fichier : ITabIeCDuno\e.xIs \ d Ouyrit I
Type: IEIasSEurs Microzoft Excel [* sls) Annuler

I~ Ouvert en lecture ssule

I~ Afficher 'aperct

TableDeParamétrage.2 active, ligne de « ~ofiguration : 1

21x
Propriétés de |a table de paramétrage N
Mo § |TahlaDeParamétrage:2 S Activies
Commentaire :[ Cstte tabls de paramétrags a &té créés par lidhglle 01/10/2003

Configurations | Associations |

Filtre sur transmission v belt 2 poulies
Filtre par Mom ; [*

Filtre par Type R CoeT ™
Paramatres
podliezik
poulieZim
poulieZip sectioncourois sectioncauroie
pouliezidemni_ep_branche

poulis2\d_srbra2 J fj ﬁ:
ratio

entraxe

*Puissance ©

" vitesse-entrée”

couplesertis =l

Colonnes
=

AsSOTiEr I Désassacier I i} 4}

Renommer les paramétres associés |

[[] Dupliquer les données dans le modéle CATIA

Medifier ja tatle... |
STITUT RATONAL @ ok D appliquer | & Annuler |
DES SCENCES S | ppliquer |
APPLIQUEES _h
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Editer la table de paramétrage et choisir la configuration souhaitée

TableDeParamétrage.2 active, ligne de configuration : 1

2l

o ¢ TableDeParamétrage. 2

I3 Activite

ommentaire

Propriétés de |a table de paramétrage
il
i

Cette bable de paramétrage a été créée par lionel le 01/10/2003

I| Associations l

'S Filtrer ¢ I Modlf'ier...d
Ligne | mmini | keini | F h a sectioncauroie | g I
=1>  Fmm Zmrm Fmm Bmm  10mm 2 12mm &.5mm
z g.7mm  Z.75mm  S9mm gmm 13mm A 15mm 1lmm
3 10.8mm 3.5mm 11.5mm 1imm 17mm B 19mm 14mm
q 14,3mm  4.8mm 16mm l4mm  19mm  C 25.5mm  19mm
5 19.9mm  S.1mm 23mm 19mm  32mm D 3Fmm 27mm
& 23.4mm - 9.6mm 2Bmm 25mm  38mm E 44,5mm  32mm
7 8.5mm  Zmm Frorn S 10mm SPZ 12rmmn 8.5mm
g 1imrn 2.75mm  9mm 10mm  13mm  SPA 15mm 11mm
k] 14mm 3.5mm 11.5mm  13mm  1émm  SPE 19mm 14mm
10 19mmm 4.8mm  16mm 18mm  Z22mm  SPC 25.5mm - 19mm

J Valider la config souhaitée
——T1

[ bupliquer le: dans le modéle CATIA

9 ok ]_gnppliquer] @ annuer |

Madifier |a table. .. I
e

Mettre a jour le produit

NSTITUT NATONAL -215-
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A partir des valeurs des paramétres courants

Cliquer sur

.

| Création d'une table de paramﬁra_

Nom : Po_ly_table J:aramétrage|
Commentaire . Tabledeparamétrage créé(e) par abourdon 29/06/2018

0 Créer une table de paramétrage & partir d'un fichier existant

réer une table de paramétrage avec des paramétres du modéle courant

® Vertical 0 Horizontal

Pour les feuilles Excel, index de la feuille :|-1

Orientation :

| Vous devez créer une table de parameétrage 3 partir
d'un fichier texte ou d'upe feuille Excel,
Exemple de format de fichier :

PadWidth {(mm)
12
L2cm

Materiau
Acier
Aluminium

PadHeight {(mm)
15
17

| Dans un fichier texte, les séparateurs de colonnes doivent &tre des tabulations.

Destination :
CAO_support_poly transmission_eng\CAO_support_polySpécifications d'ingénierie d||

][ Annuter ]

[ ok
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Type de filtre |
Paramétres

1- Filt

Sélectionnez les paramétres & [EE=)
Filtre pour CAQ_support_poly_transmission_eng
Nom du filtre : *

rer

ramétres insérés

Le[8

Ajoute les paramétres sélectionnés dans la table de paramétrage,

‘Sélectionnez les paramétres & insél

Filtre pour CAQ_support_poly_transmission_eng

Nom du filtre : *

Type de filtre | Paramétres utilisateu

Paramétres

Parametres inséres

2- Choisir les parametres a utiliser

3- Choisir le type de sauvegarde

' Document VPM )
—
- I % Dacument VPM | gInfDrmatiDnssurIEsﬁchiers |
Extension de fichier
J" Titre CAOfsuppDrume{ %
Nom vdoc018390 *
) T —
‘@ Vous étes sur le point de créer une feuille Excel. Cliquez sur Oui
pour continuer ou sur Non pour créer un fichier bt
Desonpoon 4- Nouvel objet PLM
Oui Non
/] DA\Enseignement\catiav\tutariels\table_parametrage %
Nom du fichier
2 I | 3
) —
B INSAE
t
Tabledeparamétrage4 active, ligne de configuration <
Propriétes de la table de H ®- 2 =
Flom [Tabledeparamétrage.4 [ Activité
c ire: rééle) par abourdon 29/06/2018 | ACCUEIL INSERTION MISE EN PAGE FORMULES
Configurations | Associations .
B & Calibri - - |
Droite 71 72 module D E‘@ -
Coller 6 I s- =s= |
Presse-papiers 1]
Modifier, sauvegarder, quitter
D4
A ; C D t
1|21 V module (mm)
2 45 52 2
3 35 23 1,5
4 52 73 5
O Dupliquer les données dans le modele CATIA ]
[—ok [ Appliquer ) [ Annuer ) 5
rTabledeparamé'.«-:geA active, ligne de uration :
Propriétés de |a table de
F‘om Tabledeparamétrage4 D Activité
I '

créé(e) par abourdon 29/06/2018

Configurations | Associations

= ¥ CAO_support_polySpécifications d'ingéni

™\

Les sets de paramétres
ont été changés

Filtre Editer...
Droite 71 72 module

<1> 45 52 2mm

2 35 23 15mm

3 52 73 5mm

Elle apparait dans I'arbre
de conception

M 72
fgm

= #& Relat

=2mm
S

+ 5 Tabledeparamétrage_poly [CAO_st

Moadifier la table...

(

O Dupliquer les données dans le modéle CATIA

ok ) [ Appliquer ) [ Annuler

)

B,




 Editer les paramétres

[ Fiftrer:

Droite Z1 Z2 module
«l> 45 52 2mm
2 35 23 15mm

Les parametres utilisés ne

peuvent plus étre

modifiés directement lls doivent étre choisis
dans la table de
paramétrage

11 1| faut parfois forcer la mise a jour en
retournant dans l'atelier Assembly
Design

¥ CAO support diingénierie de gestion des conn.
= Paramétres
71=52

72-73 612 250

B module=smm
#  Relations

& Tabledeparamétrage_poly [CAO_support_polyDocumentolé

@@  CAO_support_poly_bati - (LCAO_support_poly_bati.1)
#-@. CAO_support_poly_pignon_arbre --- (LCAQ_support_poly_pignon
J 5@ CAO_support_poly_pignon_arbre2 - (LCAO_support_paly.plgnai

874  Connexions mécaniques
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Changer de configuration

LJ?-" CA E Param Spécifications d'ingénierie de gestion des conna

1- Double clics

a Paramétres

#& Relations

lﬁ Tabledeparamétrage.l [CAQ_CAE_Param_test_tabfe_param
Configuration=1

Feuille.1

i —— — > e
e ==

i - Propriétés de |a table de
| Nom : Tablec étrage.l [ Activité
Ci ire ; T & créé(e) par HP . H
| o ImetepeEneteoe asse vy 9. Choisir la configuration
Configurations | Associations . .,
i désirée
Droite ¢ b a
1 10mm 10mm 10mm
2 10mm 20mm 50mm

30mm 30mm zumm

-t - CAE_Param_test_table ”

CI?—" CAQ CAE Param Spécifications d'ingénierie de gestion des conn
@ Parametres - Le No de config a
#& Relations changé
gg Tabledeparamétrage.Wpamm
Configuration=3
" Feuille.1
- )

nTIuT oL -220-
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Modifier la table

=T CAl

L‘ Paramétres

el 1- Double clics

table de par

Nom:

Tabledeparamétrage.1

Activite
Commentaire : Tabledeparamétrage créé(e) par abourdon 05/02/2018

é—. Relations

lﬁ Tabledeparamétrage.1 [CAO_CAE_Paraf_test_table_param

Configuration=1

Feuille,1

Configurations | Associations

Dfiltre:

Droite ¢ b

1, 10mm 10mm 10mm
2 10mm_20mm

50mm
30mm_20mm

2- Valider

Suivant le type de table créée, un

Modifieyefable..

O Dupliquer les données dans le modele CATIA

prT

document temporaire excel est

| cdSfeac?_d

Fichier Edition Format Affichage 2

ouvert dans lequel on peut apporter
des modifications.

fc Cum) b _(mm)
30 30

Apres la sauvegarde, le document de la
base de données est synchronisé avec
le document temporaire.

-221-
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7- Création de régles

-

-

Elles se présentent sous la forme de micro-programmes en langage Catia (trés intuitif) a réaliser.
Elles sont utilisées la plupart du temps quand il faut donner plusieurs valeurs différentes a un

parametre selon la valeur d’un autre.

On va créer une regle qui gere les évidements des pignons en fonction du diamétre primitif. Si le
diametre primitif est inférieur @ 90 mm il n’y a pas d’évidement.

Activer la forme 3D

Création de regle

Prét pour la sélection

Prét pour le dialogue ~ + Sl Prét pour la propagation ~ 3




Il faut activer / désactiver la réalisation du trou mais aussi sa répétition circulaire.
[ eurde z_ as

RS

Ligne: 7

TR =8|

/*Régle crééle) par abourdon 28/06/2018%/
if Rayon_primitif < 90 mm
{"Corps principal\Trou.1\Activité" =false
“Corps principal\Répétition circulaire. 1\Activité" =false}
else
{"Corps principal\Trou\Activite” =irue
“Corps principal\Répétition circulaire. 1\Activité” =trueh

Dictionnaire Membres de Parameétres Membres de Booléen
= || Tous “Corps principal\Répéetition circulaire.1\Internal Pattern\Activite’
Mots clés |E| Paramétres renommés “Corps principal\Répétition circulaire. I\Activite”

Mesures de piéce || Nombre entier

Constructeurs de systéme Langueur

Constructeurs de cercles Angle

Constante

Table de paramétrage ~ ||Sclide

g T

Corps principal\Répétition circulaire.1\Activité vrai >

f OK ]f Appliquer ][ Annuler ]

Remarque : on peut cliquer sur la branche de conception de la feature pour filtrer les
parametres que I'on veut contréler
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On modifie les valeurs des parametres produit

i AQO_support_poly_transmission_eng ”

S® CAQ Spécifications d'ingénierie d ion des
= &% Paramétres
» 71=20
W z2-73

& module=5mm
= # Relations
w5 Tabledeparamétrage_poly [CAO_support_polyDocumer
# ® CAO_support_poly_bati --- (I_CAO_support_poly_bati.1)
= ®  CAO_support_poly_pignon_arbre --- (I_CAO_support_poly_pi
= = CAO_support_polyPiece 3D456851 ---
<7 Plan xy
< Planyz
< Plan zx
# @& Paramétres externes

# # Relations

o~ =
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tape Vi
Cinématique

Cette partie sera traitée durant les TP CAOCAE

“

Mécanisme considéré

Pivot + Commande en angle ]

Bati : Fixe

Planaire

Ce produit est disponible dans le 3dxml : tuto-cinematique,
avec le titre support_tuto_cinematique_initial

NSTITUT NATIONAL -226- Z

DES SCENCES UNIVERSITE D= LYON
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Un mécanisme a été créé

= I support_tuto_cinematique_mecal ---
=/ Liaisons
&+ Fixer.l

S Pivot.2
]

-

Pivot.3
' Pivot4
47 Planaire.5
= & Commandes

& Commande.2 (Pivot.2)

-227-

. INSA:

1- Création d’une simulation cinématique

=t 1- Cliquer

Analyse des cinémiques@lﬂ-.

® Création d'objet de simulation ] ]
Produit : 3- Créer un mécanisme si

support_tuto_cinematique --- ce n'est pas fait

Ol Créer un mécanisme 2B

[ Créer un scénario de cinématigues @

0K ][ Annuler )

Un nouveau produit
PLM est créé

| 2- Atelier cinématique Simulation el

@; Simulation cinematique ]

1/
Titre support_tuto_cinematiquekiPKuIation[}lSS?S »@:

Nom 5im015575 I

La chaine de
recherche dans la BD
sera sim: ¥*mon_job*

5- OK oK ]( Annuler ]

UNIVERSITE b= LYoN




Une nouvelle fenétre s’ouvre associée a la simulation

—

»  support_tuto_cinematiquesimulation015575
= Modéle
ERE
=R s support_tuto_cinematique_mecal ---
=/ Liaisons

& Fixer.1
% Pivot2
% Pivot3
" Pivot4
47 Planaire.5

Générer et analyser les résultats cf §4

Définir un scénario cf §3

= & Commandes
& Commande.2 (Pivot.2)

# ® support_tuto_cinematique --- (patin.1) %
5

ﬁ Définir une loi d’excitation cf. §2

% "t support_tuto_cinematique_support+axe --- (support

# ®. support_tuto_cinematique_barrel --- (barrel.1)

# ®  support_tuto_cinematique_barre2 --- (barre2.1)

Exporter une animation (film) dans le produit
initial cf §4

# Z4 Connexions mécaniques

L= 23S cénario)

ﬁ Définir des outils d’analyse

‘
- membre de 2,
NSV NATONAL ‘/ 229- 2
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PP . 1 er - Q
2- Définir une loi d’excitation
Une excitation est une loi en temps associée a une commande. Cette commande doit
avoir été définie dans I'assemblage.
Définition de la commande
Définition d’une loi en temps de la forme : 0 = al*cos(w*t) ;‘ :\
o 2
rDéﬁnition de la connexion mécanique ‘ @ XS ‘
‘ &% Contraintes QInterférences I
Type: % Pivot w ﬂ I ~'> IPositionner automatiquement I ¥
Type Mode Opti.. Support Infér.. Valeur Supé.. —
® L ) < d Axe
v Axe =
Q ) v & Plan zx Omm i
4 g Planyz
= Plan zx
Sélectionner un é... . ¥
\[ OK ][ Annuler ]
‘ T
La commande est définie comme une Y
contrainte angulaire entre 1 plan du La valeur O correspond a la
bati et un plan de la barrel position horizontale de la
barre 1

APPLOUEES H
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2.1 Définition des parametres

1 1- Activer la branche ) o
=L®  Modale - Si la branche « scénario » n’est pas

active un message d’erreur apparait,
demandant de créer une spécification
d’ingénierie (Cf IV. paramétrage).

NN DpOrt L ®nematique ---

2- Activer la création de
parametres

- Une sous branche « parameétres »
apparait dans I'arbre de conception

n  Affichage  Favoris  Insertiop = Fenétre  Aide

1%

Filtre pour ContEneuv de scénario
Nom du filtre
Type de filtre {Tous =

Cliquer deux fois sur un paramétre pour le modifier

Paramétre, Valeur Formule Actif
Al 10deg

3- Créer des parameétres de =& Paramétres
type angle et vitesse de

Editer le nom ou la valeur du paramétre sélectionné . Al= 10d =]

e broche angulaire 9

Créer un paramétre de type ] Vitesse de broche angy v Avec [Simple Valeur - m Omega =10turn_mn
oesine Euarivi) oo Kiomn

( OK ]( Appliquer ]( Annuler J

mentrede 7

DES SCENCES -
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2.2 Création de la loi d’excitation
1- Activer

\—Q Planaire.5

l:i—@ Commandes

2- Sélectionner une
commande dans

I'arbre de conception :
Commande.2 (Pivot.2)

|

3- Clic droit

][ Annuler ]

Formule d'angle : Odeg

|

- Editer formule...
Ajouter une tolérance..

4- Editer la formule

Ajouter des valeurs multiples...
F4 Bornes

Editeur de formules : 7
b=

0i d'excitation.3\Angle

|A1 *sin@mega *Trajectoire\Loi d'excitation.3\Heure" )

. — Un parametre temps est créé
. saomatounaros el
Liste Vitesse de broche angulail

Vet B d’une mauvaise traduction de time ...
_T-ra-jedolre\Lci d'excitation.3\Heure [  H comprendre temps)

0K Annuler ‘I‘

239
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Une sous-branche trajectoire
il apparait dans l'arbre de construction
4 Trajectoire

gﬁ Loi d'excitation.3 ‘
=% Paramétres
Al=10deg

Une sous-branche associée a la loi
créée apparait.

l;—‘J—.L Relations /

0J Omega=10turn_mn

fy Formule.2: “Trajectoire\Loi d'excitation.3\Angle'=Al *sin(Omega *'Trajectoire\Loi d'
o INSAE =
‘
spe e , .. '
3- Définir un scénario simple

Un scénario est un ensemble de lois de commande et d’outils d’analyse que l'on
souhaite appliquer au mécanisme.

— -
e X I e——
| S| 1- Activer Nom Scénario.l chr; Scénario.l
=l Mécanisme: support_tuto_cinematique mecal -—- % Mécanisme] support_tuto. Gnematique. mecal — g
Trajectoire | Outils d'analyse h Parametres | ‘ Trajectoire “ Outils d‘analysi | Parameétres | I
rcitatiois Heure de début : 0s
Heurede fin; 10s
Disponibles Référencees %
Loi d'excitation.3 Pas de temps: | 15 /
3- Définir les parameétres de
simulation
2- Choisir la (les) lois
d’excitations a utiliser
‘I‘ [ oK j [ Annuler ( Apercu ] L ] ( i g ]( Aperg\‘]
4- Visualiser la
S5 cinématique
=5 Trajectoire _
L Lecteur de simulation SN x|
™ Loi d'excitation.3 e M4 W W w000
- [# Scénario.1 - Scénario de cinémati = - -
L - Une branche scénario
L% Loi d'excitation.3 apparait e

UNIV=RSITE D= LYoN




4- Générer et analyser

4.1 Générer
2- Choisir le Scénario

| E._I Simuler et générer les résultats | LE‘] |

1- Activer

\
3-0K

Latelier actif a changé : Atelier
Kinematic, Post processsing
pour les concepteurs

Une branche Résultat apparait

R R ¢sultat

[ Résultat de Scénario.1

Tl
4.2 Analyser
Permet de relire la
— . . KO 4 W 11N > w000
simulation ‘ [
10,7
Permet de tracer des
5,
courbes e
= 2 4 i
L S )
'Afﬁdmrnéwltatmms_mzib.r_ 1 ) I 8 S }
s i Ao = g
Spécificammbe“ Tableau I ' o, 10, 20, 30, 40, 50, 60,
= Sre 1 | [Tous = Temps (s)
Afficher Paramétres X SGénavioJiLoi%‘
= Scénario.1/Loi d'excitation.3/Résultat/Angle L | Afficher Résultatde&:énanli!
I Specifications |‘ Courbe | Tableau ; l
Occurr..  Angle .. — =
0 0 =
01 0,105
02 0,209
03 0314
04 0419
05 0523
Choisir les signaux a colll
Visualiser] Ie Choix dépend électiunner] [Nouvellecuuer 1 : ‘n‘\
. , PP
des outils d’analyse définis Les grandeurs calculées
peuvent étre exportées —
—— B [ '
. INSA i T ot




On est dans le produit i
physique

= & support_tuto_cinematique_mecal ---

=/ Liaisons
£ Fixer.l
Pivot.2

' 1- Sélectionner
B Pivot3 I'animation souhaitée
% Pivot4
4»  Planaire.5

8 & Commandes 2- Cliquer sur le bouton animation du compas

& Comman ot.2)

ematiqueReprésentation362

MKl » M 5 [a]

3- Gérer la visualisation

Permet d’exporter I'animation dans le produit physique. Cela permet a partir du produit
assemblé de visualiser I'animation sans accéder a I'atelier cinématique (méme si on ne
dispose pas de ce module), cf diapositive suivante. [
Il faut « juste » choisir les résultats a exporter

STITUT KATONAL -237-
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Préliminaires : on modifie le paramétre Al (20°) et on relance une simulation avant I'analyse W

2- Relire la simulation

Si le mode arrét est activé la
simulation s’arréte a la premiere

collision, les piéces concernées
1- Activer Analyse de collision changent de couleur

Lo 182542

Si le mode détection est activé la
simulation se poursuit, en cas de
collision, les pieces concernées
changent de couleur

NSTITUT NATONAL
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Permet de tracer la trace d’un élément géométrique
(point, droite ...), le résultat est un nouveau produit
PLM de type forme 3D formé de sets géométriques
(Cf Vi)

< Planyz
< Planzx
ER:: ] Corps principal

& Volume balayé du polygone.1
@  Volume balayé du polygone.2
@  Volume balayé du polygone.3

Permet de tracer le volume balayé par des
composants du mécanisme, le résultat est un
nouveau produit PLM.
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Sonde de mesure : permet de mémoriser I'évolution d’une « mesure » lors
de la simulation.
, N Mesure entre éléments lL'
Mesure entre éléments l ? X_
‘ Spécifications | Personnaliser |
Spécifications Personnaliserl
3D Exporter
Requs Sélection O
Type de mesure | Distance minimale - Angle oo
Mode de calcul : | gxact v :
o Distance O
Sélection 1 Plan dans Extrusion.l.. _[ Point 1
Sélection 2 Plan dans Extrusion.l.. QJ o .
Paramétres Point 2 O
Mode de sélection 1{ Toute géométrie = Composantes
Mode de sélection Z‘Toute géométrie v
Autre direction Direction de la boussole ¥
A 4 Préciser le type de
[ OK ] [ Annuler ] mesure

Définir les entités

éomeétriques .
g 9 Distance entre les 2 surfaces

-240-
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Relancer la simulation avec cet outil
‘ Nom: Scénario.1 I I , |
|‘ Mécanl'smeijugpprt:luto_cinema‘[ique_mecal——— ‘& Ana yser es resu tats
‘ Trajectoife | Outils d'analyse Pqramétres | = = T e
Afficher Résultat de Scénario.l
sondes r
Sipnibies e Spécifications || Courbe || Tableau |
=5 Mesure entre élémen| Filtre ; | [TOE.IS
= Afficher Paramétres
@ Scénario.1/Loi d'excitation.3/Résultat/Angle
Scénario.l/Mesure entre éléments.1/Longueur
. [Afficher Resultat de Scénariod |
Cet outil a été inclus dans le pew ) i _— :
scénario —— || | secfication | courbe | T4bleau | "
430, 20, ==
CSROAT Y
R S SRR
e é L 8) 5] . ! !
Les résultats de mesure = e /—ﬁ\ AR A
. , 3 40 g 0
apparaissent dans les résultats ecti 3 | P sl \;f' YAl ‘/‘/j‘ ‘\F ;
| 3 415, — 5 -10,777 ;77\7 _7 /77/77:;::
g L -15,'"‘"{‘""\V{f/'f"""
410, [ _20_____.___". ______
0, 40, 3
Temps (s)
———  Scénario.1/Loi d'excitation.3/Résultat/Angle
———  Segénario.1/Mesure entre éléments.1/Longusur
p INSAE
'

f Sélectionner tout I Tout désélectionner ]

f Nou

K |-Ang|e [Résultat/Loi d’excitationS]Scénario,_l] (Degré) _—

Y: |L0ng_ueur [Mesure entre élements,1/Scénario.l] (Millimetre) =

[ ok

]( Annuler ]

1- Créer une courbe
personnalisée

2- Choisir les abscisses et les
ordonnées
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== - =———
Afficher Résultat de Scénario.l
i Spécifications l Courbe ” Tableau I "Mﬁche, Résultat deSctnario i |
Filtre ; | f |
[Tous i || | specifications | Courbe | Tableau | ['
Afficher Paramétres
(] Scénario.1/Loi d'excitation.2/Résultat/Angle 430, z T ’ﬁ.\ I ;
] Scénario.1/Mesure entre éléments.1/Longueur = / 8 e e A e \L ===
Scénario.1/Loi d'excitation.3/Résultat/Angle ... T + i \ !
5 i | | L |
g “0 | | | ‘ | \
o e el e e e e
5 | | | i | .
415, T T T 1 i T
= T LS "= L s IS = LS e =l =
Une nouvelle courbe est o, ./_ j [ ) ! j |
-20, -15, -10, -5, a, 5, 10, 15, 20,
a ppa rue Angle (deg)
| @——& Scénario.1/Loi d'excitation.3/Résultat/Angle - Scénario.1/Mesure entre éléments. 1/Longueur
[ Sélectionner tout I Tout désélectionner ] Nouvelle courbe...
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Sondes de position, vitesse, accélération

Produit de référence : Isupport_tuto_cinema

Axe de projection : ‘Aucune sélection |

[ Personnaliser I'affichage

[ OK ][ Annuler ]

Choisir un point

nTIuT oL -243-
0ES SOENGES

APPLIQUEES

ton

- INSA

Nom : Scénario.l

I Mécanisme{ support twto_cinematique mecal -— | Le scénario a été mis a jour

‘ Trajectoire | Outils d'analyse | Parametres |

sondes

Disponibles Référencées s
=D Mesure entre élgzen

Position, vitesse et ad| & = ST

= Afficher Résultat de &@‘

Specifications | Courbe " Tableau I

\ \

Filtre ; ITD“S - l
Afficher Paramétres = w
Scénario.1/Loi d'excitation.3/Résultat/Angle
Scénario.1/Position, vitesse et accélération.1/X_Sommet
Scen:

i0.1/Position, vitesse et accélération.1/Y_Sommet

Scénario.1/Position, vitesse et accélération.1/Z Sommet
Scénario.1/Position, vitesse et accélération.1/X_Vitesselinéaire
Scénaria.l/Position, vitesse et accélération.1/Y_Vitesselinéaire

[ ok ) Acnuler J[ Aperqu ]

I/

1l

Scénario.1/Position, vitesse et accélération.1/Z Vitesselinéaire

A\
]EEEE!EEEEE!&EEEE!E

Scénario.1/Position, vitesse et accélération.l/VitesseLlinéaire(Grandeur)
Scénario.l/Position, vitesse et accélération.1/X_AccéiérationLinéaire
Scénario.1/Position, vitesse et accélération.1/Y_AccélérationLinéaire

Toutes les grandeurs
« cinématiques »
associées au point
sont disponibles

Scénario.1/Position, vitesse et accélération.1/Z_Accélérationlinéaire
Scénario.1/Position, vitesse et accélération.l/AccélérationLinéaire

1/Paosition, vitesse et accélération.1/X_VitesseAngulaire
Scénario.1/Position, vitesse et accélération.1/Y_VitesseAngulaire
Scénario.l/Position, vitesse et accélération.1/Z VitesseAngulaire

Scen:

io.1/Position, vitesse et accélération.1/VitesseAngulaire(Grandeur)
Scénario.1/Position, vitesse et accélération.1/X_AccéiérationAngulaire

Scénario.l/Position, vitesse et accélération.1/Y_AccélérationAngulaire

-

électionner tout I Tout désélectionner ] Nouvelle courbe.. ]

—
v
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Section

Définition
d’une section a
I'aide du robot

a *'Trajectoire\Loi d' Définition
Nom : Section.2

3\Angle’=AL *sin(Omega *Trajectoire\Loi d|

Scénario.l
Simulation en cours.

Durant la simulation on voit ce
qui se passe dans la section

Etat: 31% terminés

Temps restant estimé s 22sec
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pe Vil
Formats Neutres - Reconstruction

Cette étape sera vue en TP CAO-CAE

1- Objectif

Il s’agit de reconstruire une partie de I'arbre de conception d’une piece obtenue a partir d’'un
format d’échange type IGES ou STEP. Ces pieces sont formées d’un solide « mort » ou d’un
ensemble de surfaces.

2- Méthode

1- A partir d’un step passer a I'étape 4.

A partir d’un IGES former un volume a 'aide d’'une enveloppe
construite a partir des surfaces disjointes dans l'atelier |'atelier
"Generative Shape Design" (GSD) et plus particulierement la
fonction « Reconstruire" en sélectionnant I'ensemble des
surfaces.

2- Remplir ce volume a l'aide de la fonction « Remplissage" de
I'atelier "Part Design". Cette fonction doit étre activée a partir de
la barre de menu en sélectionnant la fonction "surface épaisse”

Ne pas utiliser la fonction homonyme de GSD

; ‘EJ'.':} 3- Cacher les éléments surfaciques de I'étape 1
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4- Reconnaitre les primitives (formes élémentaires, ou features en anglais).
Si besoin affichage/barre d’outil/reconnaissances des composant PartDesign

Feature Recognition

Manual | Adtomatic |

| Features — | Selected Objects
|© pad O Baclean |
Cipocket O it

|2 Holes

@ Filets

| Chamfers

1D shaft

| Groove

Reeagnize Up ta facefr S Chain Faces

'S show Labels

| Feature Creation Options

3 Paanetlc only ) RemoveFace anly @ Both

Apres chaque identification réussie, se

les entités suivantes

RAeLCL RD

by 2 A6

i
0

Pour travailler correctement, la reconstruction
manuelle est préférable

Il est important de bien structurer la reconstruction
et de commencer par des entités comme les
chanfreins ou les congés.

Il faut sélectionner une surface, Catia détermine
ensuite les surfaces qui permettent de reconstruire
I'entité.

positionner dans I'arbre pour identifier ‘

Remarque : la reconstruction se fait a ; I'objet de travail
I'inverse de la construction habituelle. | (ici, la piece sans ses
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bien se positionner sur

congeés)

Vocabulaire :

* Concaténer = agréger = regrouper des entités

* Solide mort : solide sans historique de construction, une seule branche dans I'arbre de

conception
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tape Vil
Surfaces

Cette partie fera I'objet d’'un TP en CAO-CAE qui
apportera des précisions

1- Les differents ateliers

Les ateliers surfaciques sont nombreux sous Catia, dans cette partie seuls les éléments de base
de l'atelier Generative Shape Design sont présentés.

Quitter

|7; Démarrage rapide
.lnfrastruciure ’

Systems ’
EETT IR eestye
I Mechanical 4 % CATIA Live Rendering
Equipment » ﬁ Sketch Tracer
+ . Knowledgeware » 4 == Realistic Rendering
A Simulation 4 Wlmagine & Shape
. Machining 4 %‘gigitized Shape Editor
& Digital Mockup » 5
I+ Manufacturing Planning . uick Surface Reconstruction
{ Robotics ¥ | 24 Shape Sculptor
¥ Marine and Offshore »| W& Natural Sketch
@ Automation ’ I

NSV NATONAL -252-
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2- Conception hybride

A MGD_Partl ---

Dans les ateliers précédents nous avons essentiellement
travaillé sur le corps principal correspondant a la partie
volumique du produit CAO. A ce corps principal il est possible
d’ajouter des sets géométriques ordonnés ou non qui vont
regroupés des éléments non volumiques (points, lignes,
surfaces). On parle alors de conception hybride.

2.1 Les différents sets

. Set géométrique * Set géométrique ordonné

= Q Set géométrique.1

- Ordre = démarche de conception
(idem solide)

- Encapsulation des opérations

- Notion d’objet de travail

- Possibilité de parcours

- Suite chronologique a la création,
mais pas ordonnée

- Pas de notion d’objet de travail
- Pas de possibilité de parcours

=>» Lutilisation de set géométrique ordonné est préférable

- INSA
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2.2 Création d’'un nouveau set géométrique

A
x CAO_support_polyPiece 3D457050

Nom :

Parent: |CAQ_support polyPigce 3D457050 ~ -~

Eléments ;

Lineaires
Loi
Surfaces

La forme — :

- 3D doit N g Donner un nom explicite
- etre active el pour le retrouver dans

o secopses I'arbre de conception

7
XX CAO_support_polyPiéce 30457050

-

Parent: |C olyPié 57050

L

=S el CAO sup

port_polyPigce 30457050
‘Corps principal

iSetl

SN

) e

Fo

[ OK ][ Annuler J

sl

._
i e

Il faut préciser le parent

memtrece 7,
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2.3 Gestion des sets géométriques

T Centrer l'arbre
entrer sur
[ Cacher/afficher
ropriétés Alt+Enter
sous-arborescence
et de travail
Ctrl+X
Cirl+C

Ctrl +¥

Del

‘Supprimer

Parents/Enfants...
@Mise ajour locale

E': Centrer I'arbre
Centrer sur
@ Cacher/afficher

opriétés
uvrir la sous-arborescence

Affichage

30457050

Définit I'objet de travail

Edition des entrées...

@ Activer les composants

@ Désactiver les composants

%Qhanger de Set géométrique...
Récrdonner automatigquernent
Réordonner les enfants

L -
iy 4 Créer un groupe...

ﬁ‘% Afficher les composants
q‘% Cacher les composants

Alt+Enter

Supprimer propriétés

Remplacer... ﬁ Couper Ctrl+X
‘Objet Set2 Copier Ctrl+C
= Y Opérations sur le set
Collage spétial.
L . / d / / Supprimer Del
De_flnlf.' e set qns equel on Parents/Enfants..
Souhalte traVa/”er @Miseéjourlocale

Remplacer...

memtrece 7,
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3- Conception Surfacique avec GSD

Etape 1 — Filaire :
La conception surfacique s’appuie sur des

éléments filaires (points et lignes, courbes).

Des opérations de lissage sont souvent
nécessaires pour assurer la qualité de la
surface finale.

-

2

-256-

Etape 2 — Surfaces principales :

A partir des éléments filaires les surfaces
principales sont réalisées.

Des opérations d’analyse de la qualité sont
souvent nécessaires pour assurer la qualité
de la surface finale.




“-
Etape 3 — Opérations sur les surfaces: Etape 4 — Opérations de finition
Des opérations (assemblages, découpes, Ajouts de congés, de surfaces de
intersections ... ) sont réalisées raccordement ...
> :,, »

- / LN
Etape 5 — Transformation éventuelle en
solide

: “-

3- Les outils standards

Mise a jour >/
Mode mise a jour
manuelle
Créer un nouveau repere
Affiche le graphe d’historique
Travail sur support
Affichage de I’arriere-plan

Masque

Création d’éléments sans historique

Analyse en mode temporaire

. INSA:

Set géométrique ordonné. v

Seulement le corps courant

J

y
Conservation ou non de I’entité

Mode insertion
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4- Construction Filaires

4.1 Outils = Point..

o Eépétition de points et de plans...

;<J, Extrermum...

}’{f Extremum polaire...

/ Ligne...

Points ! e
Y Polyligne...

~—= Plan...

= Projection...

E/ Combinaison...

O/ Ligne de reflet...

Décalages de ... [d ! .5 Sihouette...
<V 5 ﬁ Intersection...
& @ /u' 3 R f@ Courbe paralléle...
= (%2) Décalage bille...
@ /fi_, Décalage de courbe 30...

O Cercle...

o r— Q —\] {~ Coin..

Q Courbe de raccordement...

Cercle-Conique

Projection-Combin...[E] ) Conigue..
Courbes B 7 Spline..

% \ = [ 74 & Hélice...
{O & @ éﬁ} C’ Q %] = g O ’\)J @ Spirale...
= - [étlih Courbe de contrale...
I Conteur...

S
Q Courbe isoparamétrique

% Courbe a partir des équations...

. INSAE

4.2 Quelques éléments d’utilisation

* Lutilisation de tangences pour créer des éléments va permettre d’assurer une meilleure
continuité des surfaces qui seront construites sur ces courbes

* Les coniques peuvent étre définies de différentes fagons :

7 =5 points
A \\

ks

/'3 points + 2 tangences

* Les courbes 3D sont définies a I'aide de
nombreux parametres

@ Ajouter aprés O Ajouter avant O Remplacer
ClGéométrie sur support [Aucune sélection
O Courbe fermée

Type de contrainte: A partir d'une courbe ~|
Bment: (et TensonTongente[ 13— 2]
Continuté [courbwre =]

Supprimer Point | Supprimer Tat | Inverser Tgt | Supprimer Courb. |

Cacher les parametres <{

* Pour lisser plus facilement une courbe 3D :
- projeter _éJ la courbe 3D dans deux plans,
- lisser dans chaque plan
- combiner [ les 2 lissages pour obtenir une courbe 3D lissée

© ok | S annuer| _Apercu

memtrece 7,
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5- Construction surfaciques

Extrusion-Révolution |2

< & O O

Décalages &

% B

Balayages |&2

ey

. INSA

| .
—= bdrusion...

%E Réwvalution...

@ Sphere...
[ Cylindre..

@Qécalage...

@ Surface moyenne...

@Eala}rage...

ﬁf\: Balayage adaptatif...
% Remplissage...

5’:‘3 Surface multi-sections...

P

Surface de raccord...

6- Opérations sur les surfaces

Joindre-Ajuster 2

RS BB
Découpages )|
AN N=))

Extraction ]

0%
Congés

9995 98 Sy

2

£

Transformations

49 D oL -

Extrapoler-Inv...[2

o

D |

. INSA

Assemblage...

-, Ajustement...

@ Chanfrein...

Hﬂ Translation...

Lissage de courbe...

Recoller...

gi
+50e
]

%ﬁ Désassemblage...

&2 Coupe..
Découpage assemblé...

E._Ej Couture...

) Retrait de faces...

\_-’t] Rotation..
m Symeétrie...
:O: Facteur d'échelle...

X Affinite..

’J_,J— Changement de repére.., ¢ Limite...

@ Extraction...

‘,{.; Extragu:ulatin:un %Extraction multiple...

Ap Inversion d'orientation...
:"_¢f Prés / Loin ..

‘% Congé de raccordement...
‘% Congé d'aréte...

‘@ Congé variable...
t? Lengueur de corde...
:ﬁ Congé de style...
&ﬂ Congé face-face...
% Congé tritangent...




7- Analyse de la qualité de la surface

Objet

Qorps

é.‘% Corps dans un set...
@&t géométrique...

@ Set géométrique ordonné...

Esguisse L4

Repéres L4

Linéaires 4

Loi 4

Surfaces 4

Volumes 4

Opérations L4

Erati : » .

Opérations avancées @&nalyse de connexion...
Contraintes » %Aﬂalyse de distances courtes
Annotations 4

Analyse de dépouille spec
T e

m Analyse de courbure surfacique

. S N
Qutils de réplication M'l!l_ﬂﬁlnal}@e de courbure

Modéles de connaissance 4

3 Affichage d'habillage

QO:‘ Instanciation 2 partir de la représentation...

B Instanciation & partir de la sélection... @' Suppression d'habillage
@ Information géomeétrique

+ - . .
- m
$ Créerunei pDI’tEtIDI"I...

Formes développées L4 aﬁModeW\"SﬂWG

memtre ce
NSTIVTMATONAL -

DES SCEN UNIVERSITE D:
Ar0g 3

. INSA:

1 - Analyser la connexion de la courbe  Elements i

. . Source
(Menu + insertion + analyse + % ) PURe 2
Cible: ‘Aucune sélection @j
. . . . . 7 [ Type
Permet d’avoir des informations sur la continuité (au sens gj 0 surface(s) 1 Courbe(s)
mathématique) : Distance (GO), tangen@'Gl), courbure O Projection |0 Connexion(s

(G2),... chevauchement '| Rapide | Complete ]

I-G-D—EIIEEI] 63 I@ I—Amplltude I
Affichage IEI 100 E i
SR E S a

2. Lissage de la courbe — Activer pour voir
= - Connexion ——{'3analyse sur fa courhe

Permet d’améliorer la continuité de la courbe Ecart minimum  Ecart maimun | g ("
IDmm |2mm E

~Information ————— Discrétisation —————

NEA

Courbe a lisser: | Courbe.1

Paramétres | Fixes H Extrémiteés ]lVisua[ <|» —Mévistinn oy
w tangence : 10deg E

|| [1Sefil de courbure; | 0.01 g

Déviation maximale : |2mm

Type de continuité:
® Seuil O Point O Tangence O Courbure

Surface de support : | Aucune sélection

[ simplification de la topologie

78K ) [ Annuler ][ Aperqu )




, P
* L'analyse de la géométrie )< )
permet d’avoir des informations E—
7 7 . sy 7 { @_9_(22@:_’5’5555 CuurbeNURBS(’j
sur la géométrie des éléments e Teoa

[Relimitze : Non
:iNombre de compoesants (U): 4

, Nombre de composants (V)@ -

* L’analyse de courbure surfacique @' [Ordie de composapt ;| &
permet d’avoir des informations Lty
sur I'évolution de la courbure de la
surface, cette analyse permet par
exemple de s’assurer que la piéce sera
usinable.

Pour utiliser cette fonction des réglages
préalables sont nécessaires :

Menu + Affichage + style de
rendu=rendu réaliste avec texture

Valeur minimale

-0.00827m1 | Valeur maximale

Mode de vue s3] . )
S [~ Options de 'échelle e coule e
@ o @ ¥
'~ Options pour e rayon limité | [ Rampe non linésire
-7 - 77 [ Extréme absolu
PréCiSion dlaffichage: .-gtmg-rﬁwﬂ - 1 "Vanantedechelledejou\eurs
Menu + Outil + option + affichage + ' DlE]|

performance + précision : Fixe 3D=0.01

-265- O,
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Avec clic droit sur les champs de couleur ou
numériques, on peut changer la rampe de couleur
ou I'échelle

Avec clic droit sur un point on peut
effectuer les opérations suivantes

Conserver point courant

Conserver point minimum
Conserver point maximum
Teinte[lBE  Rouge|48 Parameétres concernés
Satur | 222 Vert] 227
J139 Bleu| 247

Masquer les directions

Valeur Min
-0,008mm-2
Valeur Max

0,005mm-2

9 Appli S Annu| Valeur Min

Appliquer l -0,008mm-2

Valeur Max -
0,00Smm-2

Valeur Min
-0,008mm-2

Valeur Max
0,00Smm-2

-266- I,
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tape IX
PLM & Travail collaboratif

) ege . . ‘
1- Introduction — Utilisation Enovia

La configuration de Catia V6 en GM est une base documentaire couplée a un outil de gestion
de la base de donnée Enovia. Elle permet a plusieurs utilisateurs de travailler sur un méme
projet avec des roles différents (Cf. §1.1.3), il est également possible de gérer les versions et la
maturité des différents composants.

1.1- Se connecter a Enovia

Tous les utilisateurs déclarés peuvent se connecter a Enovia qui gere la base de donnée GM.

A partir d’un navigateur internet : http://gmserv06:8070/enovia

Nom d'utilisateur

| Mot de passe

7.
PS ENOVIA

. \ Vg ,
Choisir son contexte de sécurité

mensrese 7,
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B LaMCoSNet - Le Site INTRAN X Notes: Exporter X “ Zimbra: Réce

« = C @ @ gmserv06:8070/enavia/common/emxNavigator jsp

'l} Les plus visités ‘ @ Login Via INSA E recherche E dico E Insa E meteo

utilitaire

er I'outil CAO * Configuration de I'expérience

3 @ Configurer Mon ENOVIA
& Mes outils

8 Vue Power\View

@ ENOVIA - Moalls Firelox
2 L 2L £ = y

‘Changer mot de passe ® Editer profil...
)

— Changer mot de passe... Configu ration
= IconMail... .
e B de son projet
P / & A propos de...
lig merri seulement avec le
" etriques .
® Rapports communs statut de projet

Gestion du mot de passe O Rapport Durée de cyde de vie administrateur

dans le temps...

® Préférences...

O Rapport Nombre d'objets...

[ soumess [ aoner
o Rapport Nombre d'objets a un
état donné dans le temps...
o Rapport Nombre d'objets dans
le temps...
@& Tableau de bord des métriques
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1.2- Configurer son projet
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2- Gestion de la maturité d’une entité PLM

En paralléle de I'évolution du produit technique (de I'ébauche a la fin de vie) les données
numériques associées (maquettes CAO, plan, nomenclature ... ) vont également évoluées et
avoir différents niveaux de maturité. Ces changement de maturité sont le plus souvent gérés
par le chef de projet ici « project_leader »

Ftat de Description

maturité
p"i\_fé * Les données Private sont accessibles au propriétaire seulement et ne sont plus partagées a l'intérieur de la communauté de projet
(Private) * Les données dont I'état de maturité est Private peuvent &tre partagées & l'intérieur de la communauté de projet si elles sont promues a I'état In
Work
In Work * Les nouvelles données commencent par I'état In Work
® Les nouvelles versions sont a I'état In Work
* Les données en cours sont entiérement modifiables
® Le propriétaire peut remplacer les données In Work par Frozen ou Private, ou Released (par le chef de projet)
* Les données In Work peuvent étre supprimées.
Remarque: Chaque fois que vous créez une nouvelle version des données de définition, d'évaluation ou de ressource, deux versions IN WORK des
mémes données ne doivent pas co-exister. La fonctionnalité empéchant que cela se produise s'appelle la gestion stricte des versions. Une gestion
stricte des versions est définie a I'aide de la commande Configuration dans le Web Administration Console.
Frozen « 1l s'agit d'un état intermédiaire entre In Work et Released. 1l peut &tre utilisé, par exemple, pour les données en attente d'approbation, ou pour
conserver un état intermédiaire de la conception.
* Les données peuvent basculer entre In Work et Frozen, sans avoir recours & la gestion des versions
® Le chef de projet peut basculer les données entre Released ou Private
* Les données Frozen sont partiellement modifiables (pour les changements de version mineure)
Released * Les données sont Released, la plupart du temps, lorsqu'elles sont prétes pour la production ou la livraison @ un OEM. Si les applications de
nomenclature sont utilisées, I'état Released peut signifier "prét pour la nomenclature d'ingénierie”
* Les données Released peuvent uniqguement devenir OBSOLETE
* Les données Released ne peuvent pas étre supprimées
* Les données Released sont publiées pour les autres projets protégés
Obsoléte .

Le terme obsolete (Obsolete) est utilisé lorsque les données concernent des objets qui ne sont plus fabriqués, vendus, maintenus ou qui ne seront
plus utilisés pour les nouvelles conceptions

Les données Obsolete ne peuvent pas &tre promues

Les données Obsolete ne peuvent pas &tre supprimées

. INSA
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Le changement de maturité se fait a partir de la fenétre d’exploration ou de la fenétre

résultat de recherche et de la barre d’outil : cycle de vie

Evolutions possibles )
Maturité actuelle

Choisir une transition ; |Isol
D Nom affiché — =SEE ” Type H Eta}/.ctuel” Verr...iller ” ‘
L & Cocao_BielleToRelease Piéce 3D N ork

£ = Cocao_dessin_biglle --- Dessin IN...ORK

Attention certaines évolutions sont a sens unique ! En particulier passer de la maturité
« In Work » a « To Release »
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3- Versionnement

Un objet peut également avoir plusieurs « versions ».

Il'y a 2 types de versions sous Catia V6 :

* Les mineures pour les modifications qui n'impacteront pas les autres pieces ou les autres
produits

* Les majeures pour les autres cas

Remarque :

une ancienne version n’est pas forcément passée a I'état de « Obsolete » et peut rester a I'état
de « Released »

Pour modifier une entité a I'état « Released » il est nécessaire de créer une nouvelle version

3.1- Créer une nouvelle version

Le versionnement se fait a partir d’'une fenétre d’exploration a partir de la barre d’outil « cycle
de vie ». LUentité doit étre a I'état « Released », et I'utilisateur doit étre « project_leader »

/ Version majeure
Evolution : pour faire

une copie avec un
nouveau nom et

nouveau numéro
PLM de I'élément

-273- e

Univzs

Version
mineure

‘
* Cliquer sur version mineure ou majeure puis sélectionner I'élément (part ou product) a

versionner.
* Sélectionner la date d’applicabilité.

* Attendre le message de confirmation de la réussite de I'action.
Attention a partir de la il y a 2 possibilités ! Si on passe I'ancienne version en « obsoléte »
elle disparait sinon les 2 sont actives.
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3.2- Gérer les différentes versions

-

|

Lors d’une recherche les 2 versions apparaissent avec des maturités différentes mais des
noms identiques, il est possible d’ouvrir la nouvelle version (A) et de la modifier

£ Démarrage rapide itre Similaire *Co*vers* |~z Titre Simil..re *Co*ment* | = |

[# |[Nom afiche [[7itre [[version majeure [ Version mineure[ Nom Description [[Créé & partir de [[Maturité W |[Propriétaire du verrou |
- ‘A Cocao_AdB_test_versionnement --- Cocao_AdB_test_versionnement s 1 3dp456790 RELEASED
2 ‘A Cocao_AdB_test_versionnement --A Cocao_AdB_test_versionnement A 1 3dp456790 IN_WORK

Référence de
la version

—/

Nom identique

A partir d’une fenétre d’exploration clic droit / propriété permet de voir les différentes

versions de l'entité

¢ i A

2 Cocan AdB_test versionnement A

INWORK

| Version mejeure | Version mineure |[Maturité || Nom.
i

@,l‘

Com

=2 30pas6790

StabiAdE e

~Minor Versons
& [Tre A Version mijeure | Version minsure [Mmmé

‘IEIE
o
[ ||

= 3 dpAseTI0
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DES SCENCES

APPLIGUEES
o

- INSA

o

Depuis un produit on peut sélectionner, si I'une des branches possede plusieurs versions,
I'une ou l'autre en faisant clic droit/remplacer/ par une version
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4- Travail collaboratif

4-1 Etat de maturité du produit

Le cadran « Est » de la boussole permet de connaitre I'état de maturité des différents
composants d’un produit ouvert

AQCAE Front Suspension_ConceptCar —— Front_Suspension.1)
11_CAOCAE Primary_Skeleton_ConceptCar - (Primary.Skeleton.1)
CAOCAE_CradleFrame_ConceptCar --- (CradleFrame.1)
1| CAOCAE SpringDamper_ConceptCar - (SpringDamper1)
|| caocat. _ConceptCar -
AGCAE _ConceptCar - 1
11 CAOCAE SteeringRack_ConceptCar - (SteeringRack.1)
= [L-CAOCAE Brakesystem_ConceptCar -—- (BrakeSystem 1)
| CAOCAE KnuckleAssembly_ConceptCar —— (KnuckleAssembly.1)
2 [LcnocaE /_ConceptCar --- ( 1
[ _caoce /_ConceptCar 1
[_caoca /ConceptCar - 1
J|_cAOCAE Powertrain_ConceptCar -~ Powertrain. 1)

}_CAOCAE Engine Externa Parts_ConceptCar - (Engine_External Parts. )
2 JLCAOCAE Engine Internal Parts_ConceptCar --- (Engine_Internal Parts 1)
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4-2 Etat de versionnement

Le cadran « Sud » de la boussole permet de connaitre |'état de versionnement des
différents composants d’un produit ouvert

iques
train_i

E_Engine_Exterr

CAOCAE_Engine_Internal r --- (Engine_Internal_P

() Ancienne version majeure
O Demidre version majeure.
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‘
4-3 Qui fait quoi
Le cadran « Nord » de la boussole permet de connaitre les produits qui sont en cours de
modification

Afin de pouvoir travailler a plusieurs
il est nécessaire de verrouiller les
éléments que I'on est en train de
modifier afin qu’un autre utilisateur
ne puisse pas le modifier en méme
temps. Cela se fait a partir de la
barre d’outils « cycle de vie » :

T AT -279- o 5,
s saees UNIV=RSITE D= LYoN
wyou s

m INSA

INSTITUT NATIONAL - rerece %
s saees UNIV=RSITE D= LYoN

won

m INSA




INSA 4GM-COCAO GM‘

LYON

Découverte de lI'environnement CAO CatiaV6
Support d’apprentissage

A. Contexte
A.1. Objectifs pédagogiques & compétences a acquérir

L'objectif de ces 4 séances de 4h de TD est d'introduire I'aspect « A.O. » dans le cadre de la conception
mécanique. Cela se fera par la découverte de I'environnement de conception CATIA V6.

A l'issus de ces séances vous devrez étre capable de :
e vous connecter a lI'environnement Catia V6 d’accéder a la base de données GM,
e créer de nouvelles pieces volumiques et de les sauvegarder dans la base de données,
e attribuer un matériau, déterminer la masse, les inerties, positionner le centre de gravité
e rechercher un objet PLM dans la base de données,
e importer des données via du 3DXML,
e charger une piece Catia V5 et de la transférer dans la base de données,

e créer des sous-produits, y insérer des composants existants et de créer entre eux des connexions
mécaniques,

e créer un produit principal, d'insérer des sous-produits, de créer des connexions mécaniques et une
cinématique,

o vérifier I'absence de collision dans le mécanisme,
e réaliser une mise en plan,
e de générer un fichier 3dxml partageable.

A.2. Supports d’apprentissage

Les supports papier disponibles sont :
o Le poly « Catia V6 »
o Ce document support,
o Les plans des pieces a réaliser.
Des supports numériques disponibles sous moodle
o Un document descriptif du fonctionnement d'un moteur 2 temps (sous moodle)
o Une vidéo tutoriel pour I'assemblage
o Des éléments de corrections

Des démonstrations réalisées régulierement par les enseignants durant les séances encadrées,



A.3. Descriptif du Micro-Moteur

Le support de travail est un micro-moteur monocylindre 2 temps pour avion de modélisme. Un document
rappelant le principe de fonctionnement de ce type de moteur est disponible sous moodle. Le moteur considéré
est composé des éléments indiqués dans le tableau suivant.

Nom Type Statut Matériaux : Référence Produit PLM
générique

Bouchon Piece3D | A créer Cocao_Aluminium455_GG9287

Joint Piece3D Existant Cocao_Caoutchouc Cocao_Joint

Bielle Piece3D | A créer Cocao_Acier305_1259

Coussinet Piece3D Existant Cocao_Bronze Cocao_Coussinet

Piston Piece3D Existant Cocao_Acier305_1259 Cocao_Piston

Axe Piston Piece3D Existant Cocao_Acier305_1259 Cocao_Axe_piston

Vilebrequin Piece3D | A créer Cocao_Acier305_1259

Axe vilebrequin | Piece 3D Existant Cocao_Acier305_1259 Cocao__Axe_vilebrequin

Support hélice | Piece3D Existant Cocao_Acier305_1259 Cocao_Support_helice

Disque Piéce3D Existant Cocao_Acier305_1259 Cocao_Disque

Vis ISO 4762 Piece3D Existant Cocao_Acier305_1259 ISO 4762 SCREW M3x30
STEEL HEXAGON SOCKET
HEAD CAP

Carter inférieur | Piece3D Existant Cocao_Aluminium455_GG9287 | Cocao_Carter

Roulement Produit Existant HK1010

Entretoise Pieéce3D Existant Cocao_Bronze Cocao_Entretoise

Carter Piece3D | A créer Cocao_Aluminium455_GG9287

cylindre

Vis M5 Piece3D Existant Cocao_Acier305_1259 ISO 4762 SCREW M5x16
STEEL HEXAGON SOCKET
HEAD CAP

Chemise PieceV5 A importer | Cocao_Acier305_1259 Dispo sous moodle

Culasse Piece3D A créer ou a | Cocao_Aluminium455_GG9287 | Dispo sous moodle

importer

Tableau 1 : Définition des composants du moteur

Le travail a effectuer durant ces séances consistera a réaliser les pieces volumiques indiquées en gras, a réaliser
I'assemblage et la cinématique de ce mécanisme ainsi que la mise en plan de la chemise et du produit final.

A.4. Organisation

Les séances (TD et évaluations) sont rassemblées sur 2 semaines. Les TD s’organisent de la fagon suivante :

- 4 séances encadrées. Le travail réalisé durant ces séances ne sera pas évalué mais il est vivement
conseiller de montrer régulierement votre travail aux encadrants pour progresser. L'objectif de ces
séances est que chacun progresse a son rythme, néanmoins le planning de progression moyen est le
suivant :

o Séance 1 : Découverte de I'environnement V6 — Création de piéces volumique - Recherche de
piece dans la base de données — Application de matériaux — Calcul de masse et d'inertie

o Séance 2 : Fin de création des pieces — Importation de piece V5 — Mise en plan
o Séance 3 : Création de produits et connexions mécaniques.
o Séance 4 : Création de la cinématique, génération d'un fichier 3dxml

- 1 évaluation des compétences acquises (durée 2h)



B. Travail a réaliser

B.1.

Se connecter — Configurer son environnement

La procédure de connexion au serveur et a la base de données est définie dans le poly p8-9

Un login vous a été affecté :
Exemple : Dark Vador

Pour les noms ou prénoms composeés voir avec votre encadrant.

Un projet personnel vous a été affecté ol vous étes « Project Leader » (Cf poly p10-11). Se connecter sur ce

Login : dvador
Password : dvador

projet.

Contexte sécurité : VPLM.projectLeader.CompanyName.Individualproject_Training_dvador

Configurer votre environnement de travail comme indiqué poly p12-13. Choisir une chaine d'identification

cohérente, vous en aurez besoin pour retrouver vos données.

Chaine d'identification choisie

Remarque : dans le cadre des projets collectifs de GM-4-COPR-S1 un projet Catia V6 sera attribué a chaque

sujet et vous pourrez vous y connecter via un contexte de sécurité spécifigue.

B.2. Création des pieces3D

Créer les piéces3D : Bouchon, Bielle, Vilebrequin, Carter Cylindre, Culasse (pour les plus rapides) a
I'aide des dessins de définition fournis. Des conseils pour la création sont fournis dans ce

document pensez a les lire.

Pour chaque piece il est demandé de :

o Créer sa représentation volumique de la maniére la plus « efficace » possible, c'est a dire en
utilisant les répétitions, transformations géométriques, symétries etc. ...
plans de symétrie. Les esquisses devront étre entierement cotés. Les éléments d’habillage
chanfrein, congés seront réalisés par I'outil dédié et pas dans les esquisses. (poly p57 a 79).
Penser a donner un nom explicite a votre produit

o D’appliquer le matériau indiqué dans le tableau 1 (poly p84). Les matériaux sont définis dans
le projet Public GM-MAT et utilisables a partir de votre projet. Si le matériau désiré n'apparait
pas dans la liste proposer taper « mat:*Cocao* » dans la zone de recherche

o De vérifier les masses et les inerties principales obtenues (poly p88 a 90) avec celles du tableau

en respectant les

2.
Piece Masse (g) I1 (g.mm?) 12 (g.mm?) I3 (g.mm?)
Bouchon 3.9 224.3 224.3 361.3
Bielle 3.7 14.8 386.2 395.2
Vilebrequin 27.1 898.3 7023.1 7160.8
Carter cylindre 13.1 1517.7 1959.1 1987.2
Culasse 8.0 431 430 783.6

Tableau 2 : Masse et inerties principales des pieces a créer




Conseils pour la réalisation du vilebrequin
7 85 Les percages (poly p73-74) sont réalisés par la
40.5 combinaison
e D’un « trou » borgne de longueur 33mm,
diametre 7 et fond en V
e D’un « trou » taraudé M5 x10 « jusqu'au
dernier »

Esquisse réalisée dans le plan de symétrie du

Réalisation de la lumiére d'échappement

Conseils pour la réalisation du carter cylindre

L'esquisse du profil hexagonal doit étre réalisée
en utilisant des cercles de construction, des
contraintes de coincidences et des symétries.




Les évidements des différentes chambres sont
réalisés a l'aide d'une poche. L'esquisse sera
réalisée en utilisant des cercles de constructions
et l'outil de « relimitation ».

Conseils pour la réalisation de la culasse

Attention les dimensions du profil hexagonal sont différentes de celles du carter mais le principe de
réalisation est le méme.

Les percages pour les vis doivent étre
A réalisés avant le bombés. Ce sont des trous

n lamés.

Réaliser 1 percage et le répéter a l'aide des
répétitions circulaires (poly p78-79).

La réalisation du bombé se fait a l'aide
d'une gorge utilisant le profil ci-contre.
L'arc de cercle est coincident au bord du
percage supérieur.

Pour réaliser les rainures il peut étre utile
de définir un plan tangent au sommet de
la culasse.

Type de plan : | Décalé par rapporta ¥

Référence : [Plan xy

= : Le profil des rainures (poches) sera réalisé
T dans ce plan.

Les rainures seront réalisées a l'aide de 2
répétitions rectangulaires.




B.3. Importation piéce V5 — Mise en plan

Importer dans votre projet comme piece3D la chemise existant en format V5 (p33-36) a partir du
fichier disponible sous moodle.

Appliquer le matériau : Cocao_Acier305_1259

Réaliser sa mise en plan sur une page en format A4 (p169-185)

Passer la chemise en mode release : (p271-272)

B.4. Assemblage des différents sous-produits (poly p92 a 108)

Le umoteur peut étre décomposé en six sous-produits (classes équivalences) :
e Piston + axe,

e Bielle + coussinets (x2)

¢ Vilebrequin+axe-vilebrequin

e Support-hélice+disque-+vis fixation hélice (ISO 4762 SCREW M5x16),

e Carter+ Roulement HK1010 (x2) + Entretoise + Bouchon + Joint

e Carter cylindre + chemise + culasse + vis fixation Carter (ISO 4762 SCREW M5x16)

Ces différents sous-produits ont un sens au sens de la « mécanique générale » puisqu’ils sont constitués de
plusieurs pieces fixées rigidement les unes par rapport aux autres (classe d’équivalence). En revanche, ils n‘ont
pas obligatoirement un sens au sens du « montage » du moteur complet.

Importer le fichier Cocao_Import.3xml disponible sous moodle dans votre projet (p42). Faire attention a
la chaine d'importation utilisée. Pour conserver le nom initial des pieces du tableau 1, mettre un espace, sans
indication de préfixe c’est le préfixe par défaut paramétré en début de séance qui est utilisé.

Pour chaque sous-produit défini précédemment:
e Créer un nouveau produit et lui donner un nom explicite,
e Insérer dans le produit les composants utiles et leur appliqué le matériau associé
e Créer des connexions mécaniques entre les différents composants pour les positionner, la liaison
n‘a pas besoin d'étre rigide.
o Vérifier que les statuts d'interférences indiqués lors de la création des connexions mécaniques sont
cohérents

Piston — axe :
e Utiliser les plans principaux

Bielle-coussinets :
e Les coussinets doivent étre centrés par rapport a la bielle, utiliser les plans principaux modifier si
besoin la conception de la bielle (extrusion symétrique).

Vilebrequin axe-vilebrequin

Fixation hélice




Carter inférieur :

e Le joint doit étre positionné dans la gorge du bouchon, on
pourra par exemple créer un plan dans cette gorge.

e Le bord du bouchon doit étre tangent avec la face arriere du
moteur

e Bien faire attention aux roulements sélectionnés (ils doivent
étre dans votre projet).

e Les lumieres d'admission du carter et de I'entretoise doivent
coincider

Carter supérieur:
e La collision entre le carter cylindre et la chemise sera traitée
ultérieurement
e Assembler 1 vis puis utiliser I'outil de répétition de motif (ici la
répétition circulaire)
e Les lumieres d'échappement de la chemise et du carter doivent
coincider.

B.5. Assemblage du umoteur complet et cinématique

Créer le produit principal.

Réfléchir aux différentes liaisons et réaliser I'embiellage complet du
pumoteur pour que le mécanisme soit simulable. Remarque, en V6 il peut
rester des mobilités internes.

Réaliser I'assemblage de I'ensemble du moteur

Pour chaque connexion mécanique créée vérifier le statut d'interférence, les modifications éventuelles de
géomeétrie seront réalisées ultérieurement

La lumiére
d’échappement
est a l'arriére

En fonctionnement, le
vilebrequin vient s‘appuyer
sur I'épaulement du carter




La réalisation de la liaison rigide entre le vilebrequin et le support
d’hélice est délicate a réaliser (il n'est pas possible de créer une
liaison entre les surfaces coniques). Une solution consiste a créer
un plan dans le vilebrequin au niveau du cone d’extrémité (créer
un point au centre du cercle puis un plan décalé) puis de créer
une coincidence entre ce plan et la grande face du support
d’hélice.

Générer la cinématique (p109 a 116)
o Créer une commande associée a la liaison pivot entre le vilebrequin et le carter
o Fixer le carter inférieur

o Créer un mécanisme et vérifier qu'il est simulable, s'assurer que I'option stop sur interférence de
la barre d’outil « Déplacer » ne soit pas activée

B.6. Analyse du mécanisme

Analyse d'interférence :

Pour la position courante réaliser une analyse d'interférence non persistante sans contexte, analyser les collisions
et identifier les collisions non pertinentes.

Modification des piéces pour corriger les collisions non-pertinentes

Pour les pieces de maturité « In work » modifier directement la géométrie et propager la piece puis mettre a
jours et propager I'assemblage.

Pour les pieces de maturité « Release » (chemise)

Créer une nouvelle version majeure (p. 272-273)

Relancer une recherche et ouvrir la nouvelle version (maturité In work)
Modifier et propager les modifications

Gérer la version dans le produit (p276)

Mettre a jours le produit carter_supérieur et I'assemblage final

Vérifier que les collisions restantes sont pertinentes

O O O O O

Analyse en fonctionnement
o Activer la détection de collision dynamique (p135)
o Vérifier que sur un cycle de fonctionnement il n'y a pas de collision

o A partir du document descriptif du fonctionnement d’'un moteur 2 temps, analyser le fonctionnement du
moteur de la maquette CAO et en déduire le sens de rotation du vilebrequin.

B.7. Transfert d’information

Mise en plan : réaliser une mise en plan du mécanisme indiquant les dimensions d’encombrement et insérer
une nomenclature

Fichier de transfert : Générer un fichier 3DXML « pour révision » et un fichier 3DXML avec création
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INSA‘ Travaux Dirigés CAO-CAE G M

LESR 4GM - ME & CE

Paramétrage maquette numérique

Objectifs Pédagogiques :
e Introduire des parametres de dimensions modifiables dans la conception de produits CAO (Pieces et produits)
et les lier entre eux,
e Introduire des regles « métier » (activation d’évidements en fonction des dimensions),
e Introduire des regles de dimensionnement automatique (diametre des arbres, nombre de courroies ... ) en
fonction des conditions de fonctionnement.

Support d’étude
Le dispositif considéré est une transmission de
puissance par courroies composée de :

e une poulie motrice (poulie 1),

e une poulie réceptrice (poulie 2), b
%

e d’une ou plusieurs courroies en % «

paralléle, @
&

e d’un arbre moteur et d’un arbre %
récepteur supportés chacun par deux 2
roulements (modélisés par des %
cylindres). Les arbres sont liés aux s
poulies par des clavettes. %

Les données d’entrée sont :
Motif d'ass

e |a puissance, la vitesse de la poulie

motrice,

e |’entraxe, le diameétre de la petite
poulie, le rapport de transmission
(02/ 1),

e e profil normalisé de la courroie trapézoidale (A, B, C, D, E, SPA, etc...) souhaitée et sa pression de contact
admissible,

e |es positions des roulements sur les arbres par rapport au plan de référence formé par les poulies.
Les sorties seront :

e les couples moteur et récepteur,
e les diameétres des arbres calculés par des critéeres de résistance en fatigue,

e |e nombre de courroies nécessaires pour transmettre la puissance au regard de la pression admissible, les
tensions dans les brins tendu et mou de la courroie,

e |a géométrie des poulies et de la courroie respectant I'entraxe imposé, le profil de courroie choisi, le diameétre
de la poulie motrice et le rapport de transmission. Des évidements seront réalisés pour les poulies de hauteur
de jante supérieure a 70 mm.

e La maquette CAO du dispositif.

e Lesregles de dimensionnement (celles des clavettes sont déja réalisées).
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TRAVAIL A REALISER

Merci de respecter les indications données et I’ordre des questions de chaque étape.
Penser a sauvegarder (propager) régulierement votre travail
Un tutoriel est disponible dans le poly : diapo 194 a 225
Préliminaires
Connectez-vous comme ProjectLeader sur votre projet.

Importer le fichier CAO_CAE_parametrage.3dxml/ disponible sous moodle (poly diapo 43). Tous les produits utiles
ont dans leur nom la chaine de caractéres CAO_CAE_Param.

Attention : le 3dxml contient également la version finale du produit (celle que vous devriez obtenir a la fin du TP), les
produits associés ont le préfixe « new » dans leur nom, ne pas les utiliser pour la réalisation du TP.

Afin de faciliter la réalisation du TD, vérifier la configuration de votre profil : poly diapo 195 - 196

Paramétrage de la courroie
Ouvrir la piece 3D physique CAO_CAE_Param_courroie.

A partir des esquisses renommer les parameétres de dimensionnement (diapo 202) en utilisant la désignation de la
norme ISO 4183 ci-dessous

Filtre pour new_CAQ_CAE_Param_TPC courroie ---
Nom du filtre :

Type de filtre :[Paramé‘[res renommes 'l

Cliguer deux fois sur un paramétre pour le modifier

Paramétre Valeur
beta 40deg
h 8mm
Lp 8,5mm
Rpl 100mm
Rp2 150mm
entraxe 300mm

Définition des paramétres géométriques de la courroie :
a (largeur de téte), h (hauteur courroie), Rp1 (rayon primitif poulie 1 ), Rp2 (rayon primitif poulie 2),
beta (angle de gorge), entraxe (entraxe poulies)

Attention : contrairement a I'image ci-dessus les noms des paramétres n’apparaissent pas sur I’esquisse c’est normal
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Créer deux droites matérialisant les axes des poulies (créer un point centre de cercle puis un axe passant par ce point). On pourra
pour cela utiliser les éléments de contours standard de |’atelier Part Design

Eléments d...

Propager vos modifications

Matérialisation des axes des poulies

Création de réegles d’évidemment et de répétition dans les poulies

Les poulies sont définies dans les piece 3D physique CAO_CAE_Param_pouliel et CAO_CAE_Param_poulie2. Elles ont
été paramétrées suivant la norme 1SO4183.

Filtre pour new_CAO_CAE_Param_TPC_pouliel --- Filtre pour new_CAO_CAE_Param_TPC_poulie? ---
Nom du filtre : Nom du filtre :
Type de filtre :[Paramétres renommes '] Type de filtre :lParamétres renommeés hd l

Cliquer deux fois sur un paramétre pour le modifier Cliquer deux fois sur un paramétre pour le modifier

Paramétre Valeur Paramétre Valeur

pl 100mm 2 166,667mm
k 2mm K 2mm

m 8,5mm m 8,5mm

Ip 8,5mm Ip 85mm

K 7mm f 7mm

beta 40deg beta 40deg

Paramétres géométriques associés a la norme 1SO4183

Remarques : les piéce 3D physique associées aux poulies contiennent également d’autres parametres et lois de

dimensionnement associés a la forme des évidemment et a la réalisation des rainures pour clavettes. Seul le paramétre
da (diameétre de I'arbre) sera utile par la suite.

Les objectifs de cette partie sont :

e de gérer I'activation des évidements pour alléger la poulie si la hauteur de jante (différence entre le
diameétre extérieur et le diamétre intérieur) est supérieure a une valeur donnée (70 mm)

e de gérer la répétition rectiligne de la poulie pour la transformer en poulie multi-gorges selon la valeur du
parametre « Nombre de courroies » calculé par ailleurs
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Gestion des différentes configurations des poulies, avec et sans évidement

Pour cela il faut pour chaque poulie (i) :

Rechercher et ouvrir la 3dpart associée (*poulie*)

e Renommer le parametre du nombre d’instance de la répétition rectangulaire en « Nb_c »,

e Associer a I'espacement de cette répétition la formule permettant de respecter I'espacement prescrit par
la norme : 2*f, (poly diapo 206)

e créer une régle qui active I'’évidemment et sa répétition circulaire si la hauteur de la jante (rp-da/2) est

supérieure a 70 mm. (poly diapo 223 -225)

Editeur de régles : Gestion des évidemments Act

f=

/*Régle crééle) par abourdon 25/01/2018%/

if (rpl -d_al /2)>70mm

{PartBody\evidement\Activité” =true /*activation evidemment*/
"PartBody\Répétition circulaire.1\Activité” =true } /*activation repetition circulaire?/

else
{ PartBody\Répétition circulaire. 1\Activité' =false /*dé-activation repetition circulaire®/
"PartBody\evidement\Activité® =false} /*dé-activation evidemment*/

Dictionnaire de F & Membres de Tous
- « | PartBoay\Esquisse. 1\Activite”
Mots clés |§\ Paramétres renommés | “PartBody\Esquisse.1\Repére\Activité"
Mesures de piéce Booléen = || "PartBody\Esquisse.1\Parallélisme.1\Activité"
Constructeurs de systéme || Longueur “PartBody\Esquisse.1\Parallélisme.2\Activité"
Constructeurs de cercies CstAttr Mode “PartBody\Esquisse.1\Parallélisme.3\Activité"
Constante Angle “PartBody\Esquisse.1\Contact.5\Activité"
Table de paramétrage ~ || Chaine “PartBody\Esquisse. 1\Contact.7\Activité"
4 (L1} 3 Nombre entier ¥ ||"PartBody\Esquisse.1\Symétrie.B\Activité"
\ . ..
Regle de gestion des évidemment
Pour cela :
. ’ . .
o Activer I'atelier Knowledge Advisor
B infrastructure 4 N
Systems. r
e Shape r
" Mechanical 4
»

Equipment
| = Knowledge Advisor

| Simulation » &4 Product Engineering Optimizer

- Machining »| ., Templates 4
& Digital Mockup » &2 Rules >
I Manufacturing Planning *| -, Applications 4
I Robotics 4

o Activer la branche représentation 3D de I'arbre de construction
A new_CAC_CAE Param_pouliel ---
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Ecrire la regle. Les paramétres a utiliser vont étre cliqués dans la liste « Membre » qui sera filtrée

en fonction du type de paramétres (renommé / booléen/ etc.). Il est aussi possible de les filtrer en
fonction de I'élément de construction que I'on considére en cliquant sur la branche associée de

. \
o Créer une nouvelle regle
Editeur Regle == |
Nom de Régle :
Regle.2
Description :
Reégle créé{e) par abourdon 25/01/2018
| Destination ; ‘
” new_CAO_CAE Param_TPC _pouliel ---\Relations |
[ ok ][ Aondler ][ Aide )
S
@)
, .
I'arbre de construction.
4@ paramatres extemes
&-‘ Paramétres
+-. Relations
&% partfody
%Q Révolution:1
€ Trour
b e
J 3 Répétition rectangulaire 1
Dictionnaire Membres de Parametres  Membres de Booléen
artBody/new.CAO.CAE_Param.TPC poulie Ll e - | Tous « | PartBody\Esquisse. 1 NACtvité
liz i |Mots clés ] Parames " R &
€ Répétition circulalre:1 | Mesures de piece Longuew PartBody\Esquisse 11\Paraliélisme B7VACHVite
B pocher | Constructeurs de systéme &_5 “PartBody\Esquisse.11\Rayon 288\Activite
4 | Constructeurs de cercies Angle ‘PartBody\Esquisse.11\Rayon. 28N\ Activité’
J,._m Esanifeed |Constante CstAtr Mode PartBody\Esquisse.11\Distance. 290\ Activité
qUiARe: | Table de paramétrage | Courbe PartBody\Esquisse 11\Tangence 293\Activite
™ pypiications [« LT} " * | Contrainte ~ | PartBody\Esquisse.11\Tangence 204\Activité
w0 Matdriaux

Filtrage de I’affichage : ici seuls les paramétres de type booléens associés a I’évidemment sont visibles

o Vérifier le bon fonctionnement de cette régle en modifiant la valeur du parametre rp

Nomdutive:
S| Tape e fave Pamates cencmmés

¥ e e fs s paramte pout e modifier
| pammere

Formades  rew CAD,CAE Pararm.TC_povlie) — A
1l 5 !
i o e CAD.CAR Faram TRC postie -

~ Pacametres extenesiRa t *2 0w

- Parameies oternesifal o
= Paramétres enenese o o
~ Parametres cuternesjarges ou

100mm 3:
-l . | Ajouter e formute
(Samsiimic)

o) o ) [ aventec )
B _ _

« Barambres ememerdat 2 wn

O

de double-cliquer dessus pour la rouvrir.

Apres validation, la regle apparait dans I’arbre de construction dans la branche ‘Relations’. Il suffit
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él—ﬁ Relations

— 1 Formule.1: PartBody\Esquisse. 11\Rayon..
—fta Formule.2: PartBody\Esquisse. 11\Rayon..
—feo  Formule.3: PartBody\Esquisse. 11\Rayon..
— /o Formule.d: PartBody\Esquisse. 11\Rayon..
— 0 Formule.s: PartBody\Esquisse. 11\Rayon.:
—1f0  Formule.6: PartBody\Esquisse. 11\Rayon.:
—fo  Formule.7: PartBody\Esquisse. 11\Distanc
—#&  Evaluation entre composants - formules
— feo Formule.14: d_al="Paramétres externes\
— 1 Formule.15: offset_rainure="Paramétres
— fc Formule.16: L_rainure="Paramétres exter
—fto  Formule.17: hrainure="Paramétres exter

—fta Formule.18: ‘PartBody\Répétition rectan

e

—lml  Gestion des évidemments

Apparition de la regle dans I’arbre de construction

Créations des relations entre les parameétres « produit » et composants (diapo 208 a 213)
Ouvrir le produit physique CAO_CAE_Param_transmission v belt 2 poulies.

Magquette CAO initiale de la transmission par poulie

Le produit fourni comporte déja I'ensemble des parameétres nécessaires au paramétrage de la transmission
(géométrie, efforts, vitesse, puissance, etc..). Certaines formules citées dans la suite ont déja été intégrées au
produit, ne pas les effacer.
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Des parametres relatifs a la section de la courroie, a la géométrie de la transmission et des poulies ont été créés, ils
portent le méme nom que ceux renommeés dans les composants. Ce sont les parameétres du produit qui pilotent
ceux des composants ou sous-produits. |l faut donc imposer des relations du type :

parametre_composant=parametre_produit

Pour réaliser cela :
e Activer ('Rendre courant’) la spécification d’ingénierie existant dans le produit afin de pouvoir ajouter des
formules:

new_CAOQ_CAE_Param_transmission v belt 2 poulies -] H
T HLCAOLCAE Para ansison Y b
E: Centrer I'arbre

@  CAO CAE Param arbre2 - (arbre2) Centrer sur

Cacher/afficher

Propriétés Alt+Enter
| Quvrir la sous-arborescence

w8 CAQ_CAE_Param_clavette? —-- (clavette2.1

a8 CAO_CAE_Param_clavettel --- (clavettell

o
#®  CAO._CAE Param RoulementA -—- (Roulem -

(i
%  CAOQ CAE Param_RoulementB - (Roulem

£-®.  CAC_CAE Param RoulementA — (Roulem  iporimer Del

iF'L CAO_CAE_Param_RoulementB --- (Roulem Objet new_CAO_CAE_Param_transmission v belt 2 poulies --—- ¥

#-%  CAQ.CAE_Param_arbrel —- (arbrel) B Editer les attributs PLM..

Rendre courant

TZP’L new_CAO_CAE_Param_pouliel --- (pouliel)
<4

e OQuvrir la branche « paramétres » de I'arbre de construction
e Pour les composants (poulies, courroie,bati) rendre active la forme 3D associée

é—'i new CAC CAE_Param_pouliel --- (pouliel)

(¥ | e i AE_Param_T uliel ---

e Activer la gestion des parameétres et des formules (icone f(x))

e Filtrer I'affichage sur « paramétres renommeés » et ajouter des formules entre ces parameétres et les
parameétres du produit. Ces derniers seront sélectionnés en cliquant sur la branche associée de I'arbre de
construction.
lls apparaissent alors comme « paramétres externes ». Noter que dans les paramétres produits, ce sont les
diametres primitifs des poulies qui sont paramétrés (dp1, dp2) alors que pour les poulies se sont les rayons
primitifs qui ont été renommeés. Les parameétres demi_ep_branche et angle_évidement ne sont pas pilotés
(pas de formules a introduire)

—B  £2:636,63Num=Puiss Ad
D - paramatres poulies ‘=
) % Filtre pour new.CAD, CAE Param TPC_peuliel -—
sectionoourrale=Z [ Nawm g filtre:
EN e Type o fitme{pacamies stnomenes =
8 dp2=333333mm=dpljratio ‘Ciluier deux fois sur un paramatre pour 8 moditier
B wrer Paraméne Valeur Formue acuf
= Paramétres extemes\dp)’ /2
2 as100m k 2mm = Poametres exiemestc 0w
" asmm = Parametias extemesym
& hegmm 5
i 85mm
3 erm ! Ham
beta 40deg
= a1 26mm
3 Nbc 2
MRS demi_ep_branche T5mm
B i angle. evinement e0deg
affset_raimee amm = Paramétres extemes\Ra_L . oul
B peiasaideg 2 73mm = Paramétres exemenleu.cl. o
S Lrainure 3 = Pataméties extemes\argev. 0w
B s Edier e noen ou 1 vabear do paramébe iectionnt 2
w1 fico] =
& Raz=13mm
B o Créer un parsmére de type | Vitesse e broche angy | Avec |Simpie Valeur -
8 dua200mm (s e
T Geom et = () (Hatuar ) [ ]
| Bane— 53|
P
B teu clavettes2= B08= ) —

Création de relations (formules) entre les parametres composant (poulie 1) et les paramétres produits
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ATTENTION : pour le bati il faut d’abord supprimer la relation existante (supprimer formule) et supprimer le parametre
externe dans la branche de construction du bati avant de recréer la formule

'f‘}ﬁ; Test_ 2019 CAD_CAE Param_bati --- [bz

CAE Param_Piéce 3

<=7 Flan =
E‘]‘& Paramétres externes

entraxe=300mm

A

e Propager

Assembler la courroie et générer sa répétition

o

e Rendre actif le produit dans I'arbre d conception

Test 2019 CAD_CAE Param_bati - [bz
il \E_Param Piéce 3
<= Plan xy
—<~ Planyz
<=7 Planz

_& Paramétres externes

_ﬂ' Relations

D‘. Corps principal

e Assembler la courroie dans la gorge avant des poulies en utilisant les droites matérialisant les axes de la
courroie créés précédemment, utiliser également les plans médians existants dans la gorge des poulies. Pour
éviter d’avoir un systeme sur contraint par la suite, ne positionner que le plan d’une poulie. Ne pas oublier
de se mettre en positionnement automatique pour la création des contraintes d’assemblage.

| :
= ﬂj; Test 2019 CAC CAE Param_poulie? --—- [po

=g Test 2019 CAG_CAE_Param_TRC_pouli

—5‘_5 Plar e

—&=F Planyz

&= Planzx

EB—& Paramétres externes
Eﬂ—& Paramétres

Eﬂ—ﬁ Relations

= %} PartBody

=mll publications

—70 Axe poulie
—-@ Face avant

—'@ Flan median clavette

—'ia Flan-mediat gorge

':'l—‘fﬂ Cnnnavinns aniilis?

Remarque : la réalisation de cet assemblage en sélectionnant les axes a partir de la géométrie conduit, si la géométrie
est mal choisie, a des pertes de connectivités lors des évolutions du produit si des entités gé¢ométriques disparaissent
(par exemple les surfaces des évidements). Le fait d’utiliser des entités géométriques indépendantes (axe créé comme

une droite) rend le modéle plus robuste.
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e Répéter I'assemblage en ré-utilisant les répétitions rectangulaires des poulies :

[EREZA

Motif d’assemblage

Definition | Instances générees l

Composant a instancier :
Nonselectiome ———____&&d
Répétition ou ensemble d'axes :
|Non sélectionné

[E Réutiliser I'instance sélectionnée

[E Conserver le lien

[ OK ” Annuler ]

Multi-Instanciations des poulies

Validation du modeéle

Mettre le paramétre nombre de courroies a 1. Expliquer le dysfonctionnement. Quelle solution proposez-vous ?

Créer dans les composants poulies les lois permettant de résoudre ce probléme.

Formule de dimensionnement des arbres

Les arbres de la transmission sont dimensionnés a partir d’un critéere de résistance a la fatigue de sorte que leurs

durées de vie soient infinies (Cf cours GM-3-CDIM).

Il Attention Catia gére les unités des parameétres, ne pas les convertir en unité Sl !!

Les parametres suivants ainsi que les formules associées ont été créés :

e Parameétres de fonctionnement et géométrique

o Ratio: ratio (variable)
Entraxe : entraxe (variable)
Puissance transmise : Puiss (variable)
Vitesse de rotation poulie 1 : w1 (variable)
Vitesse rotation poulie 2 : w2 (déduit)
Couple poulie 1 : C1 (déduit)
Couple poulie 2 : C2 (déduit)

O O O O O O

e Paramétres matériaux :

o Limite élastique cisaillement : tau_E (140 MPa)
Limite a la rupture : Sigma_r (760 MPa)
Limite d’endurance : Sigma_D (380 MPa)
Coeff de frottement : mu (0.2)
Coeff de sécurité : alpha_secu (2)

O O O O

e Efforts sur les arbres
o Effort radial exercé par les poulies : R
o Moment fléchissant max sur les arbres : Mfmax

Q R=5044. 409N = sgrt{4*TO*TO*(cos(alpha))** 2+ 4*(C1]

--—- Parametres de fonctionnement’ =

ratio=0,6

entraxe=300mm
Puiss=40000W/
wl=1000turn_mn

w2 =0800turn_mn=wl*ratio
C1=381.972Nxm =Puiss fwl
C2=636,62Nxm =Fuiss fwl

“---- Caractéristigues matériaux’=
tau_E=14e+ 008N _m2
Sigma_r=7.8e+008MN_m2
Sigma_D=38e+008N_m2
mu=0.2

alpha_secu=2

Q Mfrnax=252,22Nxrm =R¥dA

=

4GM - TD CAO-CAE Séance Paramétrage




e Chargement de la courroie

o Tension minimale : TO_mini (calculée) D - chargement courraie'=
o Tension . TO (Ca|Cu|ée) —g TO_MIN=2443389N=C1/dpl*(exp(mu*tetal/sind
. , ,Ea TO=2550M =ceil{TO_MIN+ 100N)/10j* 10
o Angle de contact poulie 1 : tetal (calculée) -
— tetal=205679deg= 180deg-2¥alpha
o Angle de contact poulie 2 : teta2 (calculée) LU i e e e
O Alpha : alpha (calculée) HBY aipha=-12.84deg=asin((dp1-dp2)/2/entraxe)

Travail a réaliser :

e Associer les calculs des rayons des arbres assurant une durée de vie infinie aux paramétres associés au rayon
des arbres. Dans la formule suivante Mmax correspond au couple exercé par la poulie (Ci)

|:] ‘---- Parametres geom arbres’=
R = 13 asecu 32I\Afmax + 16 “3thax F) Ra1=13mm

al
2 T op Og B Ra_z=13mm

Cela peut—étre réalisé a partir de la branche parameétre de I'arbre de fonctionnement, les parametres utiles sont
sélectionnés en cliquant dans I'arbre de construction. L’opérateur « puissance » est « ** »

————————————————————
B eesem &l
1= T =3
A petasaning e =
HB - Phametres grom albres'= |O‘5*(alpha,secu /PI*(32*Mfmax /Sigma_D +16%sqrt(3)*C2 /Sigma_r ))"*(1/3)‘
FR it 14, 044mm =0.5" alha_sedu T2 M, Dictionnaire Membres de Paramétres Membres de Tous
= maam : Tous + | "CAO_CAE_Param_TPC arbre2 ---\Corps principz
- S Mesures de piece |£]||Paramétres renommes | =] "CAO_CAE Param_TPC arbre2 ---\Corps principz
Lamm] =] Constructeurs de systéme « Booléen "CAO_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principz
B aa-s00m Constructeurs de cercles CstAttr Mode "CAQ_CAE_Param_TPC arbre2 ---\Corps principz
HD e Geom [0 outer une oférance. Constante Longueur "CAO_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principz
e Ll Cranger e pas B Table de paramétrage | Angle ~ | 'CAO_CAE Param_TPC_arbre2 ---\Corps principz
[l Avouter des valeurs muttiples. ]
72 Jeu_clavette_s1 <0 ZSmm B3 Alguer des bornes.. E Y P—y— < i b «| 1
M Jeu, dlavette kul=33mm Edliter le commentaire_ 6 £
ERY seu devetiebul=33mm g!’:mlnl\s = 636,62Nxm E}_f_‘
tl FE sou clavitea pia= ([ cacher

B u_davetes quledmm

Création des formules de dimensionnement des arbres (Soyez malin pensez au copier-coller)

Formule de calcul du nombre de courroies

La pression supportée par les flancs de la courroie ne doit pas dépasser une valeur limite Papm . Le nombre de
courroies a utiliser pour satisfaire ce critére est calculé :

(p6,/sin(B12))
n 2C,.e"

P ) avec p=

= entier _su — |
B p(pADM rp21.h.tan(/3’ / 2)_(9(”'91/5'”(ﬁ/2)) _ 1)

courroies

Associer ces formules aux parameétres P (Ne pas tenir compte du warning a propos des unités non homogenes) et

Nb_c. Les variables rp1, h, b sont des parametres de définitions de la géométrie de la courroie présents dans les
paramétres produits.

Editeur de formules : P ‘@E

£ ®|2|z
P =5

|2‘C1 *exp(mu *tetal /sin(beta /2))/((dpl /2)**2*h *tan(beta /2)*{exp(mu *tetal /sin(beta /2))—1))|

Dictionnaire Membres de Paramétres Membres de Tous

Bl Tous + ||"CAOQ_CAE Param_TPC arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Activité” -
Mesures de piéce \E Paramétres renommeés |E\ "CAO_CAE_Param_TPC _arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Repére\Activité” |a
Constructeurs de systéme 1 Booléen "CAQ_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme. 2\Activité"

Constructeurs de cercles CstAttr_Mode "CAQ_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme 2\Mode™

Constante Longueur "CAQ_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme.3\Activite”

Table de paramétrage ~ | Angle ~ | "CAO_CAE_Param_TPC arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme.3\Mode™ -
< ] | 3 o< i 3 o« n | 3

Associer ces formules au parameétre Nb_c (fonction ceil(..) = entier supérieur).

4GM - TD CAO-CAE Séance Paramétrage




Editeur de formules : Nb_c - @E

£ ®|2|z
Nb_c =

[ceil® /p_adm ]

Dictionnaire Membres de Paramétres Membres de Tous

gl Tous + | "CAQ_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principal\Esquisse. 1\Activite" =
Mesures de pigce E\ Paramétres renommeés |§\ “CAQ_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Repére\Activité" |§|
Constructeurs de systéme || Booléen "CAQ_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme 2\Activit&"

Constructeurs de cercles CstAttr_Mode “CAQ_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme 2\Mode™

Constante Longueur "CAO_CAE_Param_TPC arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme.3\Activité"

Table de paramétrage ~ ||Angle ~ ||"CAQ_CAE_Param_TPC_arbre2 ---\Corps principal\Esquisse.1\Parallélisme.3\Mode™ -
< ] | 3 < 1 | » < ] 3

Création des formules de calcul du nombre de courroies

Associer une table de paramétrage a la définition des profils de courroies (diapo 214-222)

Télécharger le fichier excel TableCourroie.xls disponible sous moodle décrivant les différents types de courroies
disponibles :

m(mm) k(mm) f (mm) h (mm) a (mm) sectioncourroie g(mm) Ip(mm)

7 2 7 6 10 Z 12 8,5
8,7 2,75 9 8 13 A 15 11
108 35 115 11 17 B 19 14
14,3 4,8 16 14 19 C 25,5 19
19,9 81 23 19 32 D 37 27
234 96 28 25 38 E 44,5 32
8,5 2 7 8 10 SPz 12 8,5
11 2,75 9 10 13 SPA 15 11
14 35 11,5 13 16 SPB 19 14
19 4,8 16 18 22 SPC 25,5 19

Définition des courroies paramétrées

Créer une table de paramétrage a partir du fichier Excel précédent.
Favoris  Insettion  Outils Analyser Fenétre  Aide —
B 2 (@03 () 8

Nom: Tabledeparamétrage3
Commentaire: Tabledeparamétrage créé(e) par Imanin 21/09/2015

® Créer une table de paramétrage 3 partir d'un fichier existant A partir de fa recherche | A partir du fichier | A partir de la session

O Créer une table de paramétrage avec des paramétres du modéle courant

Importer |

Orientation: @ Vertical O Horizontal Fichier Représentation comespondante
Pour les feuilles Excel, index de fa feuille: 1

Vous devez créer une table de paramétrage & partit
d'un fichier t e
Exemple de format d

PadHeight (mm) adWidth (mm! Maténau 'ﬁ Sélection de fichier
15

Acier

TN
uu | J. » Bibliothéques » Documents » TEMP » TP4_V6

= Organiser v Nouvesu dossier

n:
transmission v bett 2 poulies ission v belt 2 poulies ---\Rel

S Fovois “  Bibliothéque Documents o L P
Bl Bureau TP4_VE ¥
| 1] Emplacements récents

# Téléchargements

Nom ’ Modifié le
i TableCourroie 09/09/201315:30
4 Bibliothéques

%] Documents

) Images

o Musique

B8 vidéos

™ Ordinateur
&L Disque local (C)
+@ (s Utilisateurs (D7)
e Disque amovible (F:)
8 Bases e r ¥ HOME INSA (H)
&% communs (\\lamcosoartages.insa-lvon.fr) U:) ]

Nom du fichier: TableCourroie v (s Filesats) -

— =
Oudirenlectureseule [ Ouvir ] [ Annuler |

Remarques

e latable de paramétrage apparait dans I'arbre de construction dans la branche relation
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7 Tabtedeprametrage 1 [CAO CAE Param table pir

Configuration=1

Feuille.1

e Les parametres produits sont automatiquement associés aux parametres de la feuille Excel

g “---- Parametres pouj

Editer les paramétres

[ Eedlincetioe=z

= dp1=200mm
B 4p2-333.233mm=d

sectioncourroie

=

Nb_c=4=cellP /P_adi;
- ..

[ Filtrer ; [ modifier... ]
Droite m 3 i h  a  sectioncourroie g ip
<15 Jmm  Jmm Jmm_ Gmm 10mm Z 12mm __ &5mm
2 &7mm 275mm 9mm  Bmm Limm A 15mm  11mm
3 108mm 35mm 115mm 1lmm 17mm B 18mm  14mm
4 143mm 48mm  16mm  l4mm 19mm C 255mm 19mm
5 199mm 8imm 23mm  19mm 32mm D mm 2mm
6 234mm 96mm 28mm  25mm 38mm E 445mm  32mm
7 85mm 2mm  7mm  Bmm 10mm SPZ 12mm  85mm
8 timm  275mm 9mm  10mm 13mm SPA 15mm  1imm
L} 14mm 35mm  1L5mm 13mm 16mm SPB 19mm 14mm
10 19mm 48mm  l6mm  18mm 22mm SPC 255mm 19mm

) [CAppliquer ) [ Annuler )

Remarque : il est aussi possible de créer une table manuellement a partir des paramétres.

Un nouveau produit PLM (de type vdoc) a été créé dans la base de données. Cela signifie que pour modifier ce fichier
il faudrait travailler a partir de ce fichier et pas a partir du fichier d’origine (pas de soucis de réseau).

[ Nom afiche
1 [®) CAO_CAE_Param _table_paramétrage -—-

[ Titre.

Test/Utilisation du modéle paramétré

CAO_CAE_Param_table_paramétrage

[[Verson majeure | Nom

vdoc011259

| Type de fichier || Nom du fichier
s

DAEnszignement\GMGM\CAO-CAENTD. parametrageTableCouraie s

Il s’agit ici de tester la robustesse du paramétrage réalisé en faisant varier les parametres de la maquette. Réaliser
les mises a jour a partir de I'atelier Assembly Design

e Configurations1/2:

Puissance = 20kW ; w1=700 tr/mn ; Entraxe = 800 mm ; dp1 = 200 mm
Ratio =0.6; da = 100mm ; dg = 300 mm

Section couroie: Z / E

3
ratio=0.%

entraxe=800mm

Puiss= 200004/
wl=700turn_mn

w2 =420turn_mn=wl*ratio
Cl=272837Mxm=Fuiss fwl
C2=454,728Mxrm =Puiss A2
"---- Parametres poulies "=
sectioncourroie=<
dpl=200mm
dp2=333.333mm =dpl/fratio

Mb_c=3=ceiliP /F_adm )
= .o

‘---- Parametres de fonctionnement et d'architecty

"
“---- Parametres de fonctionnement et d'architecty

ratio=0.6

entraxe=800mm
Puiss=20000W
wl=700turn_mn

wZ =4 20turn_mn=wl*ratio
C1=272,837MNxm =Puiss fwl
C2=454,728Nxm =Fuiss fw2
"---- Parametres poulies "=
sectioncourroie=E
dpl=200mm
dpi=333333mm=dpliratio

Mb_c=1=ceil(P /P_adm )
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@ ‘---- Parametres geom arbres’ =
Bl Ra 1-12.729mm=0.5"(alpha_secu PIE2Mfmax,

@ Ra_2=1371mm=0.5%alpha_secu MFI*(32%Mfmax /&
=

Configurations 3 /4 :

L—__U *---- Parametres geom arbres’=
Bl Ra_1-12729mm=05"Calpha_secu PIE2*Mfmax,

Fl R 2-1371mm=05*(alpha_secu /P37 Mimax /&
@ [ I R 'y TR

Puissance = 20kW ; w1=700 tr/mn ; Entraxe = 800 mm ; dp1 = 200 mm

Ratio =0.6/0.4 ; dx = 150mm ; dg = 400 mm

Section courroie : SPA

*@ ‘-—-- Parametres de fonctionnement et d'architectt
FRl ratio=06

*@ entraxe=800mm

*@ Puiss=20000W

*@ wl=700turn_mn

*@ w2=420turn_mn=wl*ratio
—@ C1=272837Nxm=Puiss fnl
—@ C2=454,7 28Nxm =Puiss jw2
*@ ’---- Parametres poulies "=
*@ sectioncourroie=5PA

= dp1=200mm

—@ dp2=333.333mm=dplfiratio

—IB3 b c=2=ceiliP /P _adm )

*L:_D “---- Parametres geom arbres’=

—@ Ra_1=16,685mm =0.5%alpha_secu /FIM32*Mfmax ,
*@ Ra_2=17.279mm =0.5%alpha_secu FI*32*Mfmax ,
—@ di=150mm

—  dB=400mm
= . - =

Configurations 5/ 6 :

- Parametres cle fonctionnement et d'arck
*@ entraxe=800mm

—EE Puiss=20000W/

—@ wl=700turn_mn

—@ w2=280turn_mn=wl*ratio
*@ C1=27 2,837 MNxm =Puiss Awl
*@ C2=682,092MNxm =Puiss AvZ
*@ “---- Parametres poulies "=
*@ sectioncourroie=5SPA

*@ dpl=200mm

*@ dp2=500mm=dpl/ratio
—@ MNb_c=2=cgil(P /P_adm )

L—__D “---- Parametres geom arbres =

@ Ra_1=16,5089mm=0.5"(alpha_secu /PI*(32*Mfmax ,
@ Ra_2=17.818mm=0.5%(alpha_secu /PI*(32*Mfmax ,
= da-150mm

B dB=400mm

Puissance = 20kW ; w1=700 / 2100 tr/mn ; Entraxe = 800 mm ; dp1 = 200 mm

Ratio =0.5; da=100mm ; dg = 300 mm
Section courroie : SPZ

—Eﬂ “--—- Parametres de fonctionnement et d'architect
— ratio=0.5

—@ entraxe=800mm

[T Puiss=20000w

—Eﬂ wl=700turn_mn

—@ w2 =350turn_mn=wl*ratio
—@ C1=272.837Nxm =Puiss sl
—@ C2=545674Nxm =Puiss fn2
—Eﬂ “---- Parametres poulies "=
—@ sectioncourroie=5PZ

—@ dpl=200mm

—@ dp2=400mm =dpl/ratio
—@ Mb_c=3=ceiliP F_adm )

—L:_D ‘---- Parametres geom arbres =

—@ Ra_1=149mm=0.5%*alpha_secu /MPI*(32*Mfrm ax [fSic
—@ Ra_2=15979mm =0.5%(alpha_secu /PI*(32%Mfrnax,
—= da=100mm

) dB=200mm
= . e i

Une maquette complétée est disponible dans le 3dxml initial avec le préfix « new_ ».

—Eﬂ “---- Parametres de fonctionnement et d'architectt
— ratio=0.5

—@ entraxe=800mm

] puiss=20000W

—@ w2 =1050turn_mn=wl*ratio
[0 ©1-90,946Mxm =Puiss Al
—@ C2=181,891Nxm =Puiss w2
—Eﬂ “---- Parametres poulies "=
— sectioncourrpie=5PZ

—@ dpl=200mm

—@ dpZ2=400mm =dpl/fratio
—@ MNb_c=1=ceiliF /F_adm )

---- Parametres geom arbres’ =

Ra_1=10.6mm =0.5*{alpha_secu /PI¥(32*Mfm ax /Si¢
Ra_2=11.314mm=0.5*alpha_secu FI*(32*Mfmax,
dA=100mm

dE=300mm
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INSA‘ Travaux Dirigés CAO-CAE G M

LESR 4GM - ME & CE

TD Création et analyse de la cinématique de I'Eolienne « Eolicc »

Objectifs Pédagogiques :

Créer des cinématiques plus complexes que celles vues lors des TD COCAO.
Analyser les mobilités d’un mécanisme a partir de sa maquette numérique
Créer des lois de commandes

Tracer des courbes de position, vitesse

Utiliser des connexions mécaniques combinées (engrenages)

Dispositif considéré
Le mécanisme considéré dans ce TD est I'éolienne « Eolicc » dont un prototype existe en salle de TP. La cinématique
de ce dispositif a été étudiée lors d’'un TD Conan en 3GM, le support de corrigé de ce TD est disponible sous moodle.

Axe

Les CAO de I'ensemble des constituants ont déja été réalisées Potentiométre

ainsi que les sous-produits associés aux différentes classes
d’équivalences :

Axe
Motoréducteur

Axe

Principal
e (- Bati
e 1- Axe principal
e 2-Pale(2)
e 3-Coulisseau
e 4-Nez

e 5-Ecroud’incidence
e 6- Axe motoréductueur
e 7- Axe potentiomeétre

Vue en couple des différentes classes d’équivalence

Remarque 1 : les détails internes du motoréducteur, de la génératrice, du potentiometre ne sont pas représentés.

Remarque 2 : en toute rigueur du fait de la présence d’un accouplement élastique la classe d’équivalence Axe
Principal ne devrait pas contenir I'axe de la génératrice.

Principe de fonctionnement

L'effet du vent sur les « pales » se traduit par un torseur d’efforts aérodynamiques (portance, trainée) qui conduit a la
mise en rotation de «l’axe principal» ce qui permet par I'intermédiaire de la génératrice de transformer I'énergie
mécanique fournie par le vent en énergie électrique.

Le torseur aérodynamique et donc la vitesse de rotation de I’ensemble tournant, dépend directement du profil de la
pale mais également de I'angle d’incidence a; qui est I'angle formé par la corde de référence du profil et le vecteur
vitesse du vent apparent Va.

En un point P de la pale, le vent apparent Va est la combinaison vectorielle du vent réel Vr et du vent « vitesse » Vv
résultant de la rotation Q de cette pale (Vv=L. Q oU L est la distance entre le point P et I’axe principal de rotation). Afin
de maitriser I'intensité électrique fournie il est possible de controler cet angle d’incidence en modifiant I'inclinaison
des pales par rapport a la direction du flux d’air c’est I'angle de calage a.. Cela permet, pour une vitesse de vent
donnée, d’obtenir une vitesse de rotation optimale.
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Définition corde de référence Définition angle d’incidence Définition angle de calage

Définition du vent apparent, des angles d’incidence et de calage

L’objectif de ce TD consistera a la réalisation et a I'analyse de la cinématique permettant ce réglage.

Définition des liaisons cinématiques
Le tableau suivant présente les liaisons cinématiques entre les différents composants de I'éolienne comme

identifier lors du TD Conan.

Rotation principale

Bati -0- Pivot
Pivot (x2)

Réglage angle de calage

Bati -0- Coulisseau -3- Glissiere

Coulisseau -3- Rotule
Appui plan

Point sur plan (x2)

Commande angle de calage
Coulisseau -3- Ecrou d’incidence -5- Hélicoidale
Ecrou d’incidence -5- Bati -0- Pivot
Bati -0- Pivot
Ecrou d’incidence -7- Engrenage
Bati -0- Pivot
Ecrou d’incidence -7- Engrenage

/__—-— Pivot

(Axe x)
z Pivot
Pivot (Axe x)

(Axe x)

. En‘gd Cyl, Ext p
Axe principal Pivot r=40/21 Eng, CyVExt
(Axe x) A F=3/20
: l /o Axe x
Appuiplan i
) (Axez) Y
Pivot Ecrou Inc.
(Axe z) \
Glissiere \
Fale (Axe x) Hé!ico’l‘dale
— (Axe x) ;
Pale Poni:t\.!elle
Ponctuelle

Graphe des liaisons cinématiques

L’ensemble des piéces et des sous-produits ont été créés et sont disponibles sous moodle via un 3DXML
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Les sous-produits associés a ces classes d’équivalences ont déja été créés comme indiqué sur la figure ci-dessous

Moto-réducteur

Potentiométre

génératrice

Cone d’hélice

Axe Principal

Accouplement
élastique

-1-Axe principal

Doigt réglage
d’incidence

Pied de pale

-2- Pale (2 fois)

3- Axe moto-réducteur

4- Ecrou d’incidence 5-Coulisseau

Gorge réglage (
d’incidence

6- Nez:

7- Axe_potentiometre :

Produits CAO associés aux classes d’équivalence
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TRAVAIL A REALISER

Merci de respecter les indications données et I’ordre des questions de chaque étape.

Des assemblages intermédiaires sont fournis pour permettre de traiter les étapes de maniéres indépendantes

Préliminaires
Connectez-vous comme ProjectLeader sur votre projet.

Penser a sauvegarder (propager) régulierement votre travail

Importer le fichier CAO_CAE_Eolienne.3dxml disponible sous moodle : pour faciliter votre travail il est conseillé de
mettre un identifiant personnalisé lors de I'import, ne pas importer plusieurs fois le produit . Tous les produits
utiles ont dans leur nom la chaine de caracteres CAO_CAE_Kin_Eolienne_EOLIC mais

Afin de faciliter la réalisation du TD, vérifier la configuration de votre profil (Onglet Outils/Option)

Al Accés PLM Général | Connexion mécanique [ Symétrie = ,}‘ Options Ouwrir | Propagation | Documents extemes | Attributs PLM | Favoris | Identification |
) caTA Live Shape | Général = Général Préférences de création
‘B. Infrastriicture ¥m Affichage Chaine diidentification : CAO_CAE_KIN_Eolienne.
3§ | Par deéfait, = 5 1 Environnement préféré : ENOVIA PLM Expres v 8
Systems — e f.;_,j' Importation de , 3 -
# [E Verrouiller automatiquement le type de connexion mécanique lors de la validation s Affixe de nom d'objet: =
&4 Shape »—% Compatibilité :
. Création de contraintes Duplication
=H Mechanical - %4 Paramétres et r R ;i
® ! & 4 3 positionner les composants afin e satisfaire les contraintes o [ Chaine de duplication définie par 'utilisateur
Gl (@ Animer les changements de contrainte Zg MaOslitg e Nty
-6 Jssembly Desi¢ = — #8 Connexions [ Nouvelle version majeure depuis nimporte quelle version
B Setcher % (® Tout type de géométrie 1 et M
T4 O Géométrie publiée au niveau des composants enfants 16
p 2 Live Compose < Recherche PLV
O Géométrie publiée a tous les niveaux
5 2D Layout for 3 - L1 3 Répertoire
5 Oroftin Ordre de création des contraintes @ Gk
i - - €2 ve Shape
9 & | Contact surfacique - ¢ | o= ) P
@fo Composites De Fixer ensemble relativement 3 t. Infrastructure
P — Fixité relative = |
¥, 3D Functional Contact f Systems
L} structure Décalage -% Shape
| - Angle | -
Equipment i - ir Mechanical
b5 Knowledgeware 1 [0J Créer des contraintes vérifiées en premier #  Equipment
i Simulation 4 L ‘ Knowledgeware
<« > F 4 [EVerifier s interférences lors de la validati ] « E— - »
2| & | Al

Etape 1 : Rotation principale — Découverte des outils d’analyse cinématique
Rechercher et ouvrir le produit CAO_CAE_Kin__Eolienne_EOLIC etapeO qui contient les liaisons cinématiques
associée a la rotation principale.

1. Créer le mécanisme associé(poly p110). Mettre a jour et analyser les mobilités associées (poly p.127)
2. Créer une commande associée a la rotation principale et vérifier le fonctionnement
3. Vérifier gu’il n’y a pas de collision lors du fonctionnement (activation de la détection automatique de
collision dynamique)
4. Créer une simulation cinématique (Atelier/Simulation/Kinematic Analysis). Ne pas créer de mécanisme, il
existe déja, ni de scénario qui seront créés ultérieurement.
5. On souhaite simuler une rampe en vitesse (vitesse augmentant linéairement) correspondant a une
accélération angulaire de 5 rad.s2 pour une durée de simulation de 10s et un pas de 0.1s.
a. Activer la branche scénario de I'arbre de conception
b. Créer un paramétre y de type accélération angulaire
c. Créer laloi d’excitation associée a la commande de |a rotation principale permettant de simuler la
rampe souhaitée (0 =1.y.t* )
Créer le scénario associé et simuler le fonctionnement
Revenir dans I'atelier Kinematic Analysis en activant la branche scénario et créer une sonde de
position, vitesse accélération associée a un point extrémité de pale. Réaliser une simulation.
f.  Visualiser les différentes courbes, régler le pas de temps de simulation pour avoir des courbes
régulieres.
g. Exporter I'animation
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6. Donner un nom explicité a la simulation et propager. Pour retrouver ultérieurement ce produit dans la base
données il faudra faire une recherche de « simulation » (sim :)
7. Revenir dans la fenétre du produit-physique.

Etape 2 : Création de la cinématique de réglage de I'angle de calage des pales
Cette partie peut étre réalisée a partir du produit complété dans I'étape précédente ou a partir du produit
CAO_CAE_Kin__Eolienne_EOLIC_etapel fourni dans le 3dxml initial.

On s’intéresse a la cinématique de réglage de I'angle de calage des pales dont un schéma de principe est donné sur la
figure suivante.

Moto réducteur

Schéma de principe du dispositif de réglage de I’'angle de calage des pales

Le réglage de I'angle de calage se fait par I'intermédiaire d’'un moto-réducteur, fixé sur « le bati -0-» dont I"axe+
pignon de sortie (-6-) entraine en rotation vissé sur « le coulisseau -3 -» Un potentiometre
fixé au bati permet, par I'intermédiaire d’un pignon -7- engrenant sur la roue d’incidence, de mesurer I'angle de calage
des pales. La réalisation de cette cinématique fera I'objet de I'étape 4.

« le coulisseau -3 -» a alors un mouvement de translation par rapport au « bdti -0» et va le transmettre au « nez -6-».
La liaison entre le « nez -6-» et «les pales -2 » est réalisée par le contact d’un doigt dans une gorge, ce qui met en
rotation les deux ensembles « pale -2 -» autours des axes d’incidence correspondant et permet le réglage de I'angle
de calage.

Conseil : dans les étapes suivantes il peut étre plus simple de ne visualiser que les sous-produits concernés par chaque
liaison et de cacher les autres.

1. Liaison glissiere (prismatique) : Coulisseau— Bati
a. Insérer le produit physique CAO_CAE_Kin_Eolienne_EOLIC_Coulisseau dans
I'assemblage en cour.
b. Créer la liaison glissiere entre cette CE et |le bati. Pour cela ne pas utiliser les surfaces
latérales de la clavette mais privilégier 'utilisation des plans associés aux reperes des

pieces. On veillera au positionnement relatif des deux CE.
c. Positionner approximativement les deux CE dans une position axiale cohérente a I’aide du robot. Le
positionnement final sera réalisé par 'ensemble des piéces du mécanisme. Le statut d’interférence de la
liaison doit étre « pas de collision ».
d. Propager

2. Liaison rotule (sphérique) : Coulisseau— Nez
a. Insérer le produit CAO_CAE_Kin_Eolienne_EOLIC Nez dans |'assemblage en cour.
b. Créer la liaison rotule (des nceuds « centre de rotulage » existent déja). Cf figure suivante
c. Positionner approximativement ces deux CE dans I'assemblage général, le statut d’interférence de la
liaison doit étre « pas de collision ».
d. Propager
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Coupe du coulisseau Nez

3. Liaison appui plan : Axe-principal -Nez
a. Créer I'appui plan entre I'axe principal et le nez

b. Propager

4. Liaisons ponctuelles (point surface) : Nez-Pale (2 fois)

La liaison ponctuelle entre (2) et (6) est délicate a réaliser, il faut traduire le fait que la goupille fendue servant de
« doigt » de réglage reste dans la gorge du nez. Une solution consiste a considérer qu’un point de I'axe de cette
goupille reste toujours dans le plan médian de la gorge. Pour faciliter la réalisation de ce TD, ce point et ce plan ont
été créés dans les pieces correspondantes

Eléments de géométrie utiles
a. Alaide du robot, positionner les pales dans une position cohérente (goupille dans rainure)
b. Créer les liaisons
Propager

Etape 3 : Analyse cinématique réglage des pales
Cette partie peut étre réalisée a partir du produit complété dans les étapes précédentes ou a partir du produit
CAO_CAE Kin__Eolienne_EOLIC etape2 fourni dans le 3dxml initial.

1. Compléter la définition du mécanisme a I'aide du gestionnaire de mécanisme.

2. Créer une commande en distance associée a la liaison glissiere entre le coulisseau et le bati pour que la position
initiale corresponde au contact entre le coulisseau et le la bague d’arrét (Cf figure suivante) et mettre a jour le
mécanisme. Propager le produit.
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Définition de la position initiale
3. Analyser les mobilités. Identifier la mobilité interne :
a. Analyser les mobilités, identifier le nombre de mobilités internes,

b. Afin d’analyser ces mobilités internes, bloquer les mobilités utiles (associées aux commandes) en
transformant le mode « commandé » en « pilotant » dans les connexions mécaniques associées aux
commandes. La liaison pivot 0-1 et glissiere 0-3 deviennent rigides.

c. Alaide de I'utilitaire « Analyser/degré de liberté » déterminer les CE concernées par cette mobilité

d. En placant le robot sur une de ces pieces, visualiser la mobilité interne (Attention cela met rapidement
le produit en vrac si les déplacements sont trop grands. Si c’est le cas, Fermer sans sauvegarder et
réouvrer le produit).

AR

lllustration mobilité interne

4. Réactiver les commandes. Réaliser une animation du mécanisme (translation du coulisseau) en activant la
détection de collision dynamique et en se placant dans le mode « nominal » pour conserver la position finale.

5. Réaliser une analyse d’interférence non persistante « dans les groupes » pour déterminer les pieces qui entre en
collision, les groupes étant les différentes classes d’équivalence.

6. Se repositionner dans la position initiale (utiliser la définition de la commande dans la liaison glissiére) et se
remettre en mode de simulation transitoire
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7. Créer une nouvelle simulation en activant 'atelier Atelier/Simulation/Kinematic Analysis (si vous utilisez le méme
produit depuis le début vous pouvez réutiliser la simulation de I'étapel).

8. Activer la branche scénario et créer une loi d’excitation associée a la commande de la translation du coulisseau
permettant de simuler une avance a vitesse constante 1Imm/s (x = v,.t).

9. Créer une sonde d’interférence entre des groupes correspondant aux différentes classes d’équivalence du
mécanisme. Dans I'onglet « retour » préciser collision uniguement

10. Créer le scénario associé, pour une simulation de 18s. Activer la détection de collision (dans la barre d’outil de
I'atelier « Kinematic Analysis » et réaliser une simulation. Identifier les pieces venant en butée et limitant les
angles de calage des pales.

11. En utilisant les outils d’analyse des résultats du scénario, déterminer le temps correspondant a la collision et
modifier le scénario pour pouvoir réaliser une simulation sur la plage de fonctionnement du systeme.

12. Créer une sonde de mesure permettant de mesurer I'angle de calage des pales défini entre le plan moyen des
pales (existant) et le plan xy du bati. Réaliser une simulation et tracer la courbe (avance du coulisseau / angle de
calage). Vérifier que cette loi est linéaire

13. Vérifier qu’une course du coulisseau plus grande (temps de simulation plus long) conduirait a une perte de
linéarité de cette loi.

Etape 4 : Création de la cinématique du dispositif de commande — Création de liaisons
Cette partie peut étre réalisée a partir du produit complété dans les étapes précédentes ou a partir du produit
CAO_CAE_Kin__Eolienne_EOLIC etape3 fourni dans le 3dxml initial.

1. Liaison pivot : Ecrou d’incidence — Bati
a. Insérer le produit CAO_CAE_Kin_Eolienne_EOLIC Ecrou_d_incidence dans I'assemblage en cour.
b. Ens’aidant des figures ci-aprés pour positionner ces éléments, le statut d’interférence doit étre sans
collision.
c. Associer une commande a cette liaison en utilisant le plan zx du pignon et xy du boitier du bati, fixer a
-20° la position initiale.

Coupe de I’écrou d’incidence Zone d’assemblage sur le bati

2. Liaison pivot : Axe motoréducteur— Bati
a. Insérer le produit CAO_CAE_Kin_Eolienne_EOLIC_Axe_Motoreducteur dans |'assemblage en cour.
b. Créer la liaison pivot en positionnant la face arriére du pignon sur la surface du motoréducteur.
c. Associer une commande a cette liaison en utilisant le plan zx du pignon et xy du boitier du bati, fixera 0
la position initiale, les dentures doivent alors étre correctement positionnées. Mettre a jour le
mécanisme.
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3. Liaison engrenage entre |’écrou d’incidence et le moto-réducteur
a. Créer une connexion mécanique de type engrenage entre les deux derniers pivots créés
b. A partir des caractéristiques des engrenages (Roue Z=80, Pignon Z=12) définir les caractéristiques
cinématiques de cette liaison
c. Mettre ajour le mécanisme et vérifier son fonctionnement pour une commande associée au
motoréducteur.
4. Liaison hélicoidale : écrou d’incidence-coulisseau
a. Lecorpsde l'écrou d’incidence est en liaison hélicoidale avec le coulisseau (piece). En analysant I'arbre de
construction de ces deux piéces déterminer la technologie utilisée et les caractéristiques de cette liaison
(pas).
b. Créer une connexion de type crémaillére entre la liaison prismatique le coulisseau / bati et la pivot écrou
d’incidence / bati (sélectionner la prismatique en premier). Régler ses caractéristiques.
c. Mettre ajour le mécanisme en considérant comme commande de |'angle de calage la rotation du moto-
réducteur et la rotation principale. Vérifier son fonctionnement.
Si la simulation ne se fait pas (pas de message d’erreur mais rien ne bouge), dans le gestionnaire de
mécanisme supprimer toutes les liaisons et les rajouter au fur et a mesure en testant.
d. Régler les limites des commandes pour pouvoir simuler sur toute la plage de variation de I'angle de
calage.
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INSN Travaux Dirigés CAO-CAE G M‘

X 4GM - ME & CE

TD : Format Neutre et méthodologie squelette

1. Objectifs et Contextes
1.1. Objectifs.

Les objectifs de cette séance de travail dans I'environnement de conception CATIA V6 sont les
suivants :

- la connaissance des principaux formats d’échange de données avec leurs avantages, leurs
inconvénients, les différences et les possibilités offertes. L'accent sera mis sur les contextes
d’utilisation de ces standards (voir présentation).

- La reconstruction et I'extraction de primitives gé¢ométriques a partir d'un fichier au format neutre,
passage d’une géométrie « morte » a une géométrie avec historique,

- l'interopérabilité des formats neutres, des versions de CATIA et le passage V5 vers V6 (migration d’un
systeme de CAOQ, transfert de données géométriques),

- le travail dans un environnement créé en méthodologie squelette (implantation de composants et
validation de la robustesse du modele)

1.2. Mécanisme considéré et cahier des charges.

Le mécanisme considéré est un montage expérimental utilisant des codeurs optiques pour analyser
le fonctionnement d’une distribution par courroie de moteur V6. La distribution ne sera matérialisée que
par la courroie et le moteur support que par les extrémités des axes mobiles : vilebrequin et arbres a cames.

Ce montage a été réalisé a la demande de la société TTXY et votre société a proposé la solution
rappelée ci-dessous.

Montage dans sa version actuelle et détail de I'assemblage codeur / vilebrequin

Ce montage ne satisfait pas votre client pour la partie concernant le vilebrequin. Il vous suggére de
le modifier par le message suivant :
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Monsieur,

Contrairement a ce que nous avions convenu par téléphone, le serrage du manchon
vilebrequin ne peut se faire sur la vis serrant la poulie vilebrequin sur le
vilebrequin. Je vous demande donc de modifier votre conception de maniere a ce
que le centrage du manchon se fasse toujours sur le cylindre extérieur de la
croix de la poulie mais que son montage se fasse sur les quatre trous taraudés
de cette méme croix a 1’aide de vis CHC 08x16. Merci de bien vouloir vous assurer
que le dégagement pour la vis de serrage (Vis tete hexa ml8x100) de la poulie
sur le vilebrequin soit suffisant (diametre 40 mm et hauteur de 23 mm). Vérifier
également que le trou nécessaire au pigeage de la poulie reste dégagé une fois
le manchon monté sur la poulie. Je vous mets en pieces attachées un fichier DXF
de la poulie vilebrequin (poulie.dxf).

Sinceres salutations.

Cette évolution a été initiée, mais le dossier que I'on vous communique contient :
- une version « vrml » du montage complet dans sa version initiale (telle que livrée au client),
- une version catia V6 non finalisée de I'assemblage (sans le manchon vilebrequin)
- le manchon vilebrequin au format IGES
- diverses piéces d’environnement (codeur optique, plaque de fixation et visserie au format STEP)

Vous devez envoyer un dessin de définition du nouveau manchon (format pdf) au sous-traitant qui fabrique
vos pieces et vous devez compléter (et archiver) une version stable CATIA V6 de ce montage dans sa version
modifiée.

De plus, dans une logique de facilité d’échange de documents, il est nécessaire de fournir au format
« VRML » du nouveau montage.

2. Travail demandé
Réaliser les travaux nécessaires pour satisfaire la demande de votre client.

2.1 Répartition du travail

CE ME
Reconstruction des primitives gé¢ométriques Reconstruction des primitives gé¢ométriques
Modification du manchon vilebrequin Modification du manchon vilebrequin
Réactualisation de I'assemblage en insérant le Réactualisation de I'assemblage en insérant
manchon, les vis, la rondelle. uniquement le manchon
Validation de la conception Validation de la conception
Dessin de définition Un document de synthése sur les modifications a

intégrer dans la base de données.

Un document de synthése sur les modifications a La version modifiée de la maquette (format vrml) et le
intégrer dans la base de données. dessin de définition (format pdf)
La version modifiée de la maquette (format vrml) et le
dessin de définition (format pdf)

2.2 Reconception du manchon
o Importer_le manchon existant : manchon_vilebrequin.igs

o Reconstruction des primitives géométriques du manchon vilebrequin nécessaires a sa re-conception et
sauvegarde dans la base de données CATIA V6 dans sa configuration actuelle. (poly p247)
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o Création d’une nouvelle « évolution » du manchon :
1- Lancer une recherche et dans la fenétre de résultat de recherche cliquer sur « nouvelle évolution »

- o x ‘

FB CATIA V6 - [Titre Similaire *2019°]
vha AccésPBLM  Edition  Affichage  Favoris  Insertion  Outils Fenétre

Aide
1S o0 iR mE 8w e !

X Demarrage rapide | ~/=Titre Simi.e*manchan® | = Titre Simila_Crée une nouvelle évolution du/es objets) sélectiomé(s

Version majeure | Version mineure | Nom Commentarre version || Descrption |[ Date de création Créé 4 par|

1 résultat Produit physique  Piéce 3D physique Dessin Forme 3D Plus. Ade.. a8 g Critéres de mmnmm'
& WG 20 ~ - Pretvour ta setection ~ SJR et pour e dialogue -~ A3l Pretourapropagaten ) Swemm 4
2- Renseigner la chaine de duplication et OK
Mouvelle évolution ? X
MNom d'affichage Type Version.. Version.. Verrou Maturité
‘test_tpjn19_manchnn_w'lebrequin_inil., Pigce 3D --- 1 IN_WORK

Opticn de désignation
Chaine de duplication | new_

=>» Le nouveau produit plm apparait

WE CATIA V6 - [Resubtats d..le Evolution] - O x
BE AccesplM  Edition Favoris  Insertion  Outils Fenétre  Aide -
g o0 we me ey R
£y Démarage rapide | == Titre Similaire ©2019* =z Résultats d..le Evolution | 3 o
[#  [[om stmene [ iwe [[ version majeure |[ version mineure || Nom [[commentare version || Description |[ Date de ceation _' |
1 @ new_test_tp_2019_manchon_vilebrequin_initial -~ new_test_tp_2019_manchon_vilebrequin_initial - 1 3dp16790 13/03/2019 - 10| 3=

4
Aucun résultat  Produit physique  Pigce 3D physique Dessin Farme 3D Plus.. Aide.

‘ Vel “Sdpan: 2019+ - )h- Prét pour la sélection - g Prét pour le dialogue - ,_‘- Prét pour la propagation - D ‘%m j

3- Sion relance une recherche les 2 produits sont disponibles

CATIAVE - [Titre Similaire *2019%]

Insertion  Outils Fenétre  Aide

ik 1 P I

£y Démarrage rapide | ~':Titre Similaire 2019*  ': Titre Similaire 2019 | |
[#  [[Nom affiche [[itre [[ version majeure | Version mineure [[Nom [[commentaire version | Description |[Date de création|
i @ new_test_tp_2019_manchon_vilebrequin_initial - new_test_tp_2019_manchen_wilebrequin_initial - 1 3dp616790 13/03/2019 110,
2 @ test_tp_2019_manchon_vilsbrequin_initial - test_tp_2019_manichon_wilebrequin_initis 1 prds14304 12/03/2019 : 08
] »
2 résultats  Produit physique  Piéce 3D physique Dessin Forme 3D Plus.. Awde., Critéres de recherche

da: :=,.:u,a *2019° ~ -3 Prét pour la sélection ~ (S Pret pour le dialogue ~ +( S Prét pour a propagation - W 4

o Ouvrir le nouveau manchon (gérer éventuellement son nom) et le modifier en conformité avec la
demande client en s’appuyant sur le plan dxf de la poulie. Les pergages pour les vis de serrage seront des
trous lamés avec des diamétres de 8.5mm et 14mm et le lamage aura une profondeur de 4mm.

o Sauvegarder
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2.3 Assemblage et Validation

Le produit disponible a été réalisé en mode « squelette » c’est-a-dire que les différents produits sont
assemblés sur un squelette « filaire » de maniéres indépendantes, cela permet d’avoir des assemblages plus
robustes lorsque plusieurs personnes travaillent en paralléle sur le méme projet. Pour cela chaque piéce 3D
a assembler est associée a un sous-produit qui contiendra cette piece et une copie dynamique du squelette
principal.

Un des objectifs de ce TP est de découvrir ce mode de conception. Le descriptif de I'architecture du produit
et du squelette sont donnés en annexe.

o Importer I'assemblage existant (en contrélant I'identification d’importation).

Assemblage initial Zone d’assemblage du manchon

—{

o Assembler le manchon en respectant la méthodologie squelette. Bien respecter les indications données
ci-apres qui explicitent cette méthodologie:

REMARQUEL : Il est possible de travailler sur plusieurs sous-produits en méme temps. Cela est intéressant lorsque
plusieurs acteurs interviennent sur le méme projet.

REMARQUE2 : Il est possible lorsque nous arrivons dans le détail des conceptions, de positionner les « petits
éléments » (vis, rondelles...) directement sur les pieces. Le modele reste quoi qu’il en soit toujours pilotable avec le
squelette général. On parle alors de méthodologie de conception « Mixte » (liant la méthode ascendante a la méthode
descendante). Il faut cependant rester prudent de bien contraindre plusieurs pieces entres-elles dans un sous-produit
« lié » au squelette.

1- Créer un sous-produit associé au manchon : Insérer dans le produit «tp_format_neutre_vilebrequin », un
nouveau sous-produit nommé «tp_format_neutre_manchon_vil »

R AT 6. e 2511 forma e st <1

- correction_tp_format_neutre_distribution -

o -I' L correction_tp_format_neutre_squelette — [I_tp_format_neutre_squelette,1)
= ’_;_ correction_tp_format_neutre_squelette — [I_tp_format_neutrePiéce 30300374,
fﬁ-'.—' correction_tp_format_neutrePidce 30300374 —
&7 Planxy

—47 Planyz
£7 Planzx
& Corps principal
@ squelette

= fllcorrection tp format neutre vilebrequin — (| tp format neutreProduitini®si.d)

| -
T < correction_tp_format_neutre_poulie_vilebrequin —- [I_tp_farmat_neutreProdul
@l Mo e i U 36.2)

< t“ < correction_tp_format_neutre_manchon_vil (_tp_format_neutreProduit342467.4

Te——
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2- Créer dans le nouveau sous-produit une copie dynamique du squelette principal comme explicité ci-
dessous,
a. Créer dans le produit précédente une piéce 3D portant le nom
«tp_format_neutre_manchon_vil_squelette »

i~

test_2019_tp_format_neutre_vilebrequin --- (I_tp_format_neutreProduit303953.2)

# 717 test_2019_tp_format_neutre_poulie_vilebrequin --- (I_tp_format_neutreProduit307735.1)
®

©  test_2019_tp_format_neutre_arbre --- (I_tp_format_neutreProduit307736.2)
= "2 test_2019_tp_format_neutre_manchon_vil (I_Produit616837.56)

= ®  test_2019_tp_format_neutre_manchon_vil_squelette (I_Piéce 3D616838.57)
= s Piece 3D616838

< Plan xy

\

Plan yz

< Plan zx

a3 Corps principal

b. Réaliser un copier/coller « En tant que résultat avec lien » des éléments géométriques du squelette
général dans la piéce 3D associée a la forme 3D précédente. Comme souvent en V6 il est nécessaire de
bien activer la bonne branche dans I’arbre de conception :

v Activer la branche associée a la forme 3D du squelette principal

= % test_2019_tp_format_neutre_squelette --- (I_tp_format_neutrePiéce 3D300374.1)

=a ' ltest 2019 _tp_format_neutrePiece 3D300374 ---

v' Sélectionner I'ensemble des éléments géométriques du squelette puis clic droit « copier » (si

I’option copier n"apparait pas c’est que la branche active n’est pas correctement sélectionnée)
= B squelette
# <7 plan_facade moteur
# *  Point_axe_echappement
#® *  Point_axe_vilebrequin
&/ axe vilebrequin
# *  Point_axe _admission
# / axe_admission
# / axe echappement
#® *  Point_axe codeur admission
#/  axe_codeur admission
# * point axe codeur echappement
8/ axe_codeur echappement
# < plan_arriere_poulies
# < plan_horizontal_vilebrequin
# & plan_longitudinal_vilebrequin
# < plan_axe_pige
# =  point_pige
# / axe pige

v Activer la branche de la forme 3D de la branche « tp_format_neutre_manchon_vil_squelette »
correspondant a la copie dynamique du squelette

~IT test_2019_tp_format_neutre_manchon_vil (I_Produit616837.56)
= . test_2019_tp_format_neutre_manchon_vil_squelette (I_Piéce 3D616838.57)
EH}'.‘--' Piece 3D616838
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v Clic droit « collage spécial » et coller En tant que résultat avec lien (si I'option n’apparait pas
c’est que la bonne branche n’est pas activée).

e -
=712 correction_tp_format_neutre_manchan_vil — (|_tp_format_neutreProduiti

= ?,. correction_tp_format_neutre_manchon vil_squeletts [tp_format_neutr
L7 Blanxy
&7 Panyz

Comme spécifié dans le document Part
7 Panm En tant que résultat avec hien

@ TR En tant que résultat
71 correction_tp_format_neutre_facade_moteur— [_tn_fq

#-" L corection tp_format_neutre_codeur_echappement—- | :]ax :]Amu‘er

v' Vérifier le résultat

T test_2019_tp_format_neutre_manch

=& test_2019_tp_format_neutre_mar
SR> BPicce 3D616838

Plan xy

Plan yz

Plan zx

Corps principal
® % Références externes

@UuuQ

3- Insérer le manchon précédemment modifié dans ce sous-produit,
#7 test_2019_tp_format_neutre_manchon_vil (I_Produit616837.56)
& @ test_2019_tp_format_neutre_manchon_vil_squelette (I_Piéce 3D616838.57)
@ ¥ test_tp_2019 manchon_vilebrequin_modifie --- (I_test_tp_2019_manchon_vilebrequin_modifie.58)

4- Assembler le manchon : Activer le sous produit « manchon-vilebrequin » et s’assurer que |’atelier actif est
bien « Assembly-Design ». Imposer les contraintes entre les éléments du squelette copiés et le manchon-
vilebrequin (coaxialité sur « axe_vilebrequin », coincidence avec plan décalé (52,2mm) sur « plan-
arriere_poulies », coincidence sur « axe « sur « axe_pige »,... ) .

ATTENTION : en mode squelette ne pas se mettre en positionnement automatique lors de la création des
connexions : I'élément a positionner est celui en cours d’assemblage (ici le manchon) par rapport au
squelette, faire attention a I'ordre de sélection.

5- Corriger le modeéle : la coincidence de I'axe du percage de pige du manchon et de I'axe de pige du squelette
conduit a des incohérences

Rapport de mise & jour ? *

Echec de fa mise 3 jour du réseau des connexions mécaniques.
Vérifiez si toutes les contraintes sont nécessaires.

| .Fermerml

Cela provient d’une mauvaise définition de la position de I'axe de pige dans le squelette principal. Le point
définissant I'axe de pige est mal positionné car le repére « vert » est mal centré.
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Activer la piece 3D associée au squelette principal. Editer la définition du point de pige et choisir comme
point d’origine le point situé sur le plan bleu

\ Définition de point 7 X ‘
-\' Type de point : ;ur plan V’ﬂ
e fomm
V: 44mm ZE:
Référence / Référence
Point: [Défaut (Origine) | point: [Point axe_vilebrequin |
Projection = / Projection
Surface : [Défaut (Aucun). | Surface : | Défaut (Aucun)
[ ok ][ Annuter J[ Apercu ) / [ ok ][ Annuier ][ Apercu ]

Activer le produit complet et faire une mise a jour et vérifier que le probléme est résolu.

Il est également nécessaire de modifier la liaison rigide entre la poulie et le squelette dynamique associé
pour la définir avec les axes de pigeage.

o Pour les CE et les plus rapides des ME, insérer les vis et les rondelles. Importer les pieces fournies en
format step, il n’est pas nécessaire d’effectuer une reconstruction de la g¢ométrie. L’assemblage se fera
dans le sous-produit vilebrequin directement entre les pieces (mode « mixte »)

o Valider la conception
1. Activer le sous-produit vilebrequin et réaliser une analyse d’interférence non persistante sans
contexte. Analyser les résultats et apporter des modifications si nécessaire.

é—-D! est_2019_tp_format_neutre_vilebrequin --- (I_tp_format_neutreProduit303953.2)

@_

test_2019_tp_format_neutre_poulie_vilebrequin --- (I_tp_format_neutreProduit307735."

® 'Y test_2019_tp_format_neutre_arbre --- (I_tp_format_neutreProduit307736.2)

® I test_2019_tp_format_neutre_manchon_vil (I_Produit616837.56)

2. Activer le produit principal et réaliser une analyse d’interférence non persistante en choisissant
en contexte « Groupel par rapport au contexte » et définir le sous-produit vilebrequin comme
Groupel. Analyser les résultats

3. Le probleme précédent vient du mauvais positionnement du sous-produit « facade moteur » par
rapport au sous-produit « vilebrequin » (espace insuffisant).
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Pour régler ce probleme il faut décaler, dans le squelette général, de 10 mm (suivant —x) le plan arriére
des poulies.

W v e s v

Editer les paramétres

720 [ Corps principal\squelette\plan_a I 146mm E
T’ / axe_codeur_echappement r__OTj rm

=L plan_arriere_poulies

[117 ) / l;w

Faire une mise a jour générale (en activant le produit principal) et vérifier qu’il n’y a plus
d’interférence.

2.4 Pour les CE : réaliser le plan de définition du manchon-vilebrequin (poly p 169)
2.5 Rédiger les éléments documentaires associés

o Un document de synthése (format pdf) présentant les modifications apportées au manchon et
I'intégration dans la base CATIA en I'associant au produit (poly p46)

o Laversion modifiée de la maquette (format vrml) et le dessin de définition (format pdf).

3. Annexe : Descriptif de I'architecture d’assemblage du produit
3.1 Structure du produit
Produit Sous-produit (n-1) Sous-produit (n-2) Part
*_distribution

* squelette * squelette
* vilebrequin

* _poulie_vilebrequin * _poulie_vilebrequin_squelette
* poulie_vile

*_arbre *_arbre_squelette

* arbres_v2

* facade_moteur * plaque_vile

* squelette_moteur

* plague_came

* codeur_echappement | *_poulie_came * poulie_came_squelette
* poulie_came

* _codeur_admission * poulie_came * poulie_came_squelette
* poulie_came

*_echappement *_echappement_squelette
* arbre_v2

* _admission * _admission_squelette
* arbre_v2

*_courroie * courroie
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3.2 Structure du squelette

g‘ F correction_tp_format_neutre_squelette - (|_tp_format_neutrePiéce 3D300374.1) oy .
il correction_tp_format_neutrePigce 30300374 —
L7 Planxy
L7 Planyz
£7 Plan zx

-

=

E_-E;F@

Corps principal
squelette
#-7 plan_facade_moteur

®  Point_axe_echappement

®  Point_axe_vilebrequin
/axe_vﬂebrequln S
*  Point_axe_admission .
/ axe_admission
/ axe_echappement
- ®  Point_axe_codeur_admission
l%/ axe_codeur_admission
® point_axe_codeur_echappement
/ axe_codeur_echappement
-7 plan_arriere_poulies
£7 plan_horizontal_vilebrequin

47 plan_longitudinal_vilebrequin

#-7 plan_axe_pige B
T— ® point_pige

7. correction_tp_format_neutre_squelette - (I_tp_format_neutrePiéce 3D300374.1)

correction_tp_format_neutrePiéce 30300374 ---

Corps principal

squelette

47 plan_facade_moteur
Point_axe_echappement

Point_axe_vilebrequin

s

axe_vilebrequin

Point_axe_admission

axe_admission

axe_echappement

Point_axe_codeur_admission

axe_codeur_admission

point_axe_codeur_echappement

axe_codeur_echappement -
plan_arriere_poulies

plan_horizontal_vilebrequin

plan_longitudinal_vilebrequin
plan_axe_pige

point_pige

N=QURAAN-N=NN\N-X

£

. o
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Les axes sont tous disposés a partir des points crées sur le plan fagade moteur. La position des axes varie en
modifiant les coordonnées des points

1§

= squelette

=-&7  plan_facade_moteur
‘Décalage =0mm

=" Point_axe_echappement

</ﬂ H=-11,071mm S\ . Position Axe échappement
\—g: V=37606Tmm_”
R} x=0

IRl y=1
IR Z=0

=~ = Paint_axe_vilebrequin
Position Axe vilebrequin

A

[/

%0
—R) v=1
LR) z-0

3 / axe_vilebrequin

5

£l

= Point_axe_admission

- =
< H=145.459mm Position Axe admission
V=410,026mm )
R x=0
HRD v=1
“iR) z=0

e/ axe_admission
EB—/ axe_echappement

=

"  Point_axe_codeur_admission
H=370mm
W=246,364mm
X=0

R v=1
L@

Position Axe codeur admission

A

R} Z=0
LI)—/ axe_codeur_admission

== % point_axe_codeur_echappement

J H=43,335mm Position Axe codeur échappement
‘ V=-142,977mm

Ne pas oublier de mettre a jour I'assemblage complet aprés chaque modification (clic droit puis mettre a
jour)

Remarques :

e Les carters ne sont pas dessinés a partir du squelette. Ils sont simplement positionnés sur les axes. Cela
signifie que le carter ne s’adaptera pas a un nouvel entraxe.
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TP : Cotation 3D — Découverte de |'atelier FTA

Sommaire de la séance

1.  VERS UN TOLERANCEMENT DIMENSIONNEL ET GEOMETRIQUE 3D .....ouuiiiiiiiiiiiiiiiieeeeee et

N @) 271 216 1 | SRR

3. PREPARATION DE LA PIECE POUR L’ATELIER FTA ...ttt e e s

4. LANCEMENT DE L’ATELIER FTA ET PREMIERES COTATIONS .......uuviiiiiiteieeeetreeeeetreeeeeisreeeeesseeesesnsneesssssseesesnsneeeens

5. COTATION COMPLEMENTAIRE : RUGOSITE, RAYON, CHANFREINS .......uuutiiiiiiiiiiiiitieeeeeeeeeeeeieeeeeeeseeeensnneeeeeeeeeenns
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1. Vers un tolérancement dimensionnel et géométrique 3D

Deux fagon de faire, chacune ayant ses avantages, existent :

e (Création de mises en plan cotées selon la norme
e Tolérancement direct de la maquette numérique 3D

A noter que le tolérancement 3D permet d’alimenter facilement les mises en plan et de gagner en productivité, la
cotation se générant automatiquement sur le plan et de fagon associative. Ce tolérancement 3D permet aussi,
associé a des applications spécialisées, de calculer des chaines de cotes 3D avec prise en compte des défauts
statistiques et ainsi intégrer au plus t6t I'impact des dispersions de fabrication sur la fonctionnalité de la piece.

Derniere information, de plus en plus de logiciels de CAO intégrent des processus automatisés de cotation : sur la
base d’information FONCTIONNELLES sur la piece, le logiciel interprete les fonctions technologiques de la piece et
leur cotation afin de fournir la cotation ISO la plus adaptée. Ces schémas de cotation automatique ne sont efficaces
qu’a la condition d’avoir choisi des fonctions techniques appropriées (réaliser un chanfrein avec un enlévement de
matiere par révolution et non une fonction chanfrein ne permet pas d’obtenir une cotation de type chanfrein) et de
les avoir cotée de fagon fonctionnelle (donc les cotes présentes dans les esquisses sont effectivement des cotes
fonctionnelles).
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2. Objectif

13 +0.5 19
w ° 4]0, 1[F1]= 4
11 *0-2 o, 02]
°
o
3z 0.6 %46
- 1077 7| Rt 2um 1] L.
e
A ) s i o |l A o
© |y —— ] S .4 N | N CRHr—]
HE: ——%] .".'
(L] ® __:LK e / 2 3
THRE - wf [
A AN
[©l¢0,02]p1] A =[o,05[p2]
L[¢0@[F2] «
#[0,05[Fz] 271
[¢o, 1F1] 12
B [s.2]| [—{#¢]o,1[p2
o 808 ~[0,02][D2[E 2
Détinition numérique
A-A Tolérances dimensionnelles ise 8015
0.5x45 0.6 x46 Tolérances générales iso 2768 - mK
— [ooucy PAR ) _ L.
i ol LIPHE Systeme Came-Piston Pl
mf25! 10/2009 E
A4 | Her Came o _
- EGELLE ¢ Wtire Wwére s Gmaln Foulise 1 ¢ _ 1
2 =9 |xscrui18-10 001 1/1 18 -
Co dessin et la propriété de Sébestien Thibaud / IUT de Besangon-Vessul Dép GOF/ FENTO-ST Dép BéaAppli A _
[ I I I I I I I I
D | | 1 | A

L'objectif de ce TP est de réaliser une mise en plan cotée associée a un tolérancement 3D du modele numérique.

3. Préparation de la piéce pour I'atelier FTA
e Importer le fichier FTA_came.3dxml
Pour commencer a préparer ce tolérancement, on doit créer les entités nécessaires (plans et esquisses) pour la

définition des coupes/sections. Si certaines sont disponibles (les plans XY, YZ, ZX) d’autres sont encore a créer. Pour
cela, on utilise un set géométrique dans lequel on définira ces entités.

e Pour cela, en étant dans I'atelier PartDesign, insérer un b Erp——— |
Set Géométrique (Insertion / SetGéométrique). Nommer ”"f"“* R
le « Entités FTA » = Planye

e Créer une esquisse de type droite (sur I'axe de la came) E’”. Z':r”:mpa‘
sur le plan XY comme représenté ci-dessous et renommer 0 revolutiont

: =3 xtrusion.
celle-ci « Coupe AA » _ :11 1
On définit maintenant la vue de gauche comme étant relatif Tg‘ e
au plan ZY (différent du plan YZ, qui lui est la vue de droite...) e Plant
I-t Poche. 1
, . = ntités
e Créer un plan par deux droites avec 5?5@5 t;

o Droite 1 :I'axe Z (clic droit dans la case pour faire J

apparaitre les options nécessaire) J“Lml
. . . Type de plan: [Par deuxdroites =] 4D
o Droite 2 : I'axe Y (clic droit de nouveau) - ,,if&hl,.p,m%_.f_"w i
. . Créer la droite Inserer des e!:’*ﬂents filaires et surfaciques
e Valider puis renommer en « Vue de gauche » imx —
Axe Y
Atz
1B Creerla direction du robot
La Créer lintersection
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4. Lancement de I'atelier FTA et premiéeres cotations

e Vérifier que vous avez la
licence UMC Catia design
master active

L’atelier 3D Functional Tolerancing &
Annotation est alors disponible dans le
groupe Mechanical

‘(ggtm(ture Functional Design
|49 Part Design

|88 Assembly Design

(& sketcher

3cii=3Lwa Compose

& Weld Design

20 Layout for 30 Design

:%g Component Family

183 Drcfting

[.ﬁk Composites Grid Workbench
Functional Modeling Part
‘Q‘jﬁ, Composites Design

&= Wireframe and Surface Design
i Generative Sheetmetal Design

Quitter

1 Titre Similzire FTA
2 rec_berard_manc...vilebrequin -

' 3FTAcame -

30 Functional Tolerancing & Annotation

Healing Assistant

| ) Bend Part Design

Equipment
Knowledgeware
Simulation
Machining
@ vigitai Mockup
| Manufacturing Planning
Robatics
Marine and Offshore

‘QLNE Validation

@g\m Live Shape
{3 Démanage rapide

Infrastructure »
. Shape »
- Mechanical 3l

Options

2l =]

— o
g el O

1,1) w;c:t\:ms
* N g
@ Affichage

'Ar;!‘ Impertation de cone
O Compatibilité

if Paramétres et mesur
—% Wirtualité immersive

J—m Connexions
(=2 Accés PLM

’»@ Recherche PLM

U Répertoire

E2) CATIA Live Shape
[ Infrastructure

. Shape
7 Mechanical

— Knowledgeware

= Simulation

- Hachining

[ L‘ Digital Mockup

o Manufacturing Planning

« e se—

i &

| Général | Aide | Gestion des prodiits partageables

' Toute modification sur un anglet dont vous
reléchez [z licence est sau ¢

Gestion des licences | Gestion de droits numériques |}Asymhmmsr:‘ 7 I3

Liste des produits partageables

8| (O UAC- CATIA Design Advance
]
Ll Non accordée
EHD UAD - DELMIA Manufacturing Advance
Mon accordée
i]D UAY - CATIA Systems Advance
— " Non eccordée
LI% UMC - CATIA Design Master
= Serveur { gmsend6 )
4] UMD - DELMIA Manufacturing Master

APT - ENOVIA Live Advanced Print

DSB - 3DVIA Navigation Builder Extension

VD - 3DVIA Immersive Virtuality Devices

LCV - ENOVIA Live Collaborative Review

LDK - 3DVIA Live File Connector Product

LMH - DELMIA Live PPR Navigater & Connector
LMR - SIMULIA Live MSR Navigator

L5T - 3DVIA Settings Management Extension

LVM - ENOVIA Live ENOVIAvpm Connector Product
LVP - ENQVIA Live ENOVIA V6 Connector Product
LVS - ENOVIA Live SmarTeam V5 Connector Product
LVT - ENQVIA Live VPM Team Central Connector
LV - ENOVIA Live ENOVIA VPM VS Connector Product

DIR  ENIAWTA VDM Drniart Racersrrac Admin

s

Liste des produits ne pouvant étre partagés octroyés & laide de l'onglet de ficence -

m

n

sélectionner le plan XY

On commence par définir le premier plan d’annotation, celui ou va étre
créé 'ensemble des cotes et annotations de la vue de face.

.| @ Sélectionner I'icone vue d’annotation CRAA puis

Une branche supplémentaire « Annotations » apparait dans I'arbre de
création et dans la sous-branche « Vues » apparait la vue de face

active. On peut alors commencer a coter cette vue.

e Créons la référence F1. Sélectionner la fonction associée ' £ |
et cliquer sur la face correspondante.

e Remarquer que la branche « références » apparait alors

dans I'arbre de création. La « référence » F1 aussi.

e Supprimer cette référence F1 (clic droit puis supprimer). Et

recréer cette référence mais en la nommant A.

e Remarquer que la référence devient « référence simple »

dans I'arbre de création

L'atelier FTA interprete le nom des références suivant la norme de
cotation : les références simples ne peuvent étre que des lettres (A, B, C, AA...) !

Pour intégrer les prochaines cotes, il faut modifier I'échelle d’affichage.

e Cliquer droit sur le nom de la vue d’annotations puis « Propriétés ».
e Dans I'onglet Affichage définir une échelle 1: 2

Nous créons maintenant la référence B (F2 sur le plan de départ). Celle-ci est

localisée par rapport a A.

1. Cliquer sur I'assistant de tolérances ' EEE

atelier)

(votre outil principal dans cet

2. Dans la fenétre ouverte, cliquer sur « Ajouter », une nouvelle fenétre
apparait. Sélectionner la référence A et cliquer sur OK

3. Sélectionner dans la fenétre graphique la surface associée a B. L’assistant
propose alors de saisir le tolérancement associé.

4. Choisir une spécification de localisation. Une nouvelle fenétre apparait

1
|:|' B Références

% et ED

LE
|:|'.[f' Références

T Reéference simple.1 ()
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Propriétés (2] = J
Sélection ;| FACE /Vues/Annotations.L
G | A |
Nom: ol Suffie:
FACE
FACE fu
Orientation et échelle
Angle
Echelle =
Retio: 12 =[05
Attributs
[ Afficher e cadre dela vue
u]



5. Dans cette fenétre, indiquer une tolérance de 0,1 mm et valider.
6. La cote apparait dans la fenétre graphique. Vous pouvez la manipuler pour une meilleur lisibilité.

Assistant de tolérancement séma..| ® | Z | Systéme de références spécinees [N ol
— Systémes de références sépcifies existants ——————————————
— Systemes de références spécifiées existants - Libelle  Alias  Systéme d'axeslié

Libelle

-~ Sélectionner pour ajouter des références dans le cadre de tolérance

Fiiel, | Alia -~ Si permis avec ——
Désélectionner T Modificateur (M)

[ Medificateur (L)

— Systeme de référence

— 5élection de propagation - Mot Systeme de référencel

—Cadre de tolérance

[ = e | L
i i |l JE= 2 5
- E v f [ Modifier la boite 1. | Modifier la boite 2. ) I+iodifier [ buite 2
Systeme d'sxes ;| Pas de sélection | P
Assistant de tolérancement sémantique %] &= |

Systémes de références spécifiées existants -~ C

Type d'élément géométrique [Une surface =
v |+ |~|o]

on | Type ddement gtometrique pr défut
| O Toustestypes posbes

Tous les types possibles

Slection de propagation - Type d'élément géomeétrique par défaut |
o [T [ e s
slglslek] o

T Fermer

1~ Tolérance

® Valeur numérique: [Gimm 5] | I
1o, 11A]
| |

O Valeur tabulée:

Général | Composant tolérancé | Parunite [Zonedi «|»

~ Mo
|Ccnditiol1 de matigre - Elément(s) tolérancé(s): "rfzj‘ =)
|Dimension nen definie () ‘B’i
|

rrantangenn

iVan'amn al'état libre: ®

Tolé statistique:
. olérance statistigue
.

7. Cliquer sur I'icobne « Désélectionner » pour revenir a |'état de I'image 3

8. Sélectionner l'icone de référence spécifiée (info-bulle référence sémantique, premiere ligne a droite)

9. Dans la nouvelle fenétre, nommer celle-ci « B » puis valider. Vous pouvez modifier le placement de la
référence pour plus de lisibilité.

10. Choisir une tolérance de planéité et la définir a 0,02 mm puis valider.

11. Fermer l'assistant et définir une police de 2,5 mm pour ces tolérances (clic droit / Propriétés / onglet Police).
Les deux cadres de tolérance sont alors séparés.

UM Edition  Affichage  Favoris Outils  Fenétre A

B A

R

Vues?Hlans d'annotation v

Annotations 4

Capturer »
GEométrie pour annatations 30 »
Visualisation v Ajouter un point

Ajouter une interruption

Grille 3D/Groupement

Grille 30 o
= Supprimer igne d'attache/ exrémite
P putomatique feoupement

E Manuel

Modéles de connaissance

Zone dapplication

Basculer on lien d'orientation

% Instanciation & partr de la représentation... Forme du symbole

B Instanciation 3 partir de la sélection..

12. Pour les regrouper, sélectionner-les (CTRL + clic) puis faire Menu Insertion / Grille 3D/Groupement /
Groupement / Automatique

13. Pour créer une ligne de cote, déplacer d’abord le cadre de tolérance a I'emplacement désiré. Puis faire clic
droit sur le losange jaune a I'extrémité de la fleche, et sélectionner I'option « basculer en lien d’orientation »

14. En cliquant sur un cadre ou sur une référence, on peut alors visualiser les entités géométriques et les
références associées.

| .
15. Pour créer la cote associée a la localisation de B, sélectionner I'outil « Cote » = P Eﬂ {! =
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16. |l faudrait sélectionner les deux faces A et B. Mais nous allons faire une erreur volontaire : sélectionner la
face A et la face opposée de la came. Une cote de 12 est installée

Diagnostic des annotations 3D

I

Régles définies Description et correction:

éventuellement utilisé,

g

. - Régles définies : Elément de cote encadrée incorrect.
Elément de cote encadrée inc... Description : Les éléments supports de |a cote encadrée doivent appartenir 3 la géométrie des
Eléments tolérancés ou des références spécifiées définissant le systéme de références

Ils ne peuvent pas appartenir uniquement aux éléments de référence.
Correction : Utilisez la commande Gestion de la géométrie support pour remplacer la
géomeétrie support de la cote encadrée ou détruisez la.

i

17. Pour lier cette cote a la localisation, elle doit étre encadrée. Pour cela sélectionner I'outil « Cote encadrée »

18. Sélectionner le cadre de la localisation puis cliquer sur la cote de 12 et valider.

19. La cote apparait en noir et un point d’exclamation est présent dans I'arbre de création. Le diagnostic fourni
par FTA est juste et vous permet ainsi de proposer une cotation correcte (a défaut de complétement

pertinente...)

20. Supprimer la cote de 12 et réaliser la bonne relation entre A et B (cote de 16)

Nous allons maintenant définir la portée cylindrique de la came.

21. Lancer l'assistant de tolérancement et sélectionner la portée cylindrique.
22. Choisir une cotation de diametre parmi celles proposées. Indiquer une tolérance par valeurs numériques

+44pm et -17um

Note : cette cote est en fait associée a une tolérance de type g6 mais I'utilisation d’une spécification de
perpendicularité avec diamétre nul au maximum de matiere implique de modifier la tolérance dimensionnelle...

23. Ajouter la référence B dans I'assistant puis cliquer sur la cote précédente afin d’ajouter une perpendicularité.

Tolérance Géométrique | %] & |
"Toéranca

Assstant de tolérancement sémantique

Lol = |

~— Commandes

ln|e

A
O o )

Libellé ‘Type d'élément géomeétrique | Une surface. =
|

Fermer

@ Valeur numérique: m .
L[o0@]B]

O Valeur tabulée:

Modificateurs

Condition de matiére - Elément(s) tolérancé(s):
Dimension définie @@l ®

Variation a |'état libre:

Tolérance statistique :

;

Zone de tolérance Deux Plans Paralleles

ément de définition] Pas de sélection | Désilectionner ) |

Général I Composant tolérancé " Par unité |Zonedg |

P

24. Donner une valeur de @0 au maximum de matiére et définir cet

axe comme la référence C.

25. Sélectionner le cadre de référence C, faire un clic droit sur le
losange jaune et sélectionner Forme du symbole / triangle plein.
Faire de méme pour les autres références.

26. Poursuivre le travail de cotation pour les spécifications présentes
sur l'illustration ci-contre. Pour la cote de 57,6, faire clic droit
dessus, Propriétés / Tolérance et sélectionner TOL_NUM?2 avant
de rentrer les valeurs de tolérances.

20, 02]c]

[#]o, 058}~
k

[LTeod]e]

127'1

]
3
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5. Cotation complémentaire : rugosité, rayon, chanfreins, profil et rainure
Nous allons coter I'état de surface de la portée cylindrique de la came.

Définition de I imite de dimension

Symbole de rugasité

e tolérancement sémantique. v R ]

émes de références spécifiées edstants -~ Commandes ——————————————————
Libelle Ajouter, Type d'élément géomérique |Une surface =
A Supprimer P =t
8 Editer..

—|— A | =Y |
c Désdlectionner &

B d

= Rt2pm

Type delément géometrique par defout | R [ o e ® Disance xAngle O Distance
| O Tous lestypes possibles J Type de représentaion
—_— O Deux symboles ® Un symbole.

27. Sélectionner la portée cylindrique de la came et a I'aide de I'assistant, créer une cotation de rugosité.

28. Entrer les valeurs données ci-dessus et valider. T =
fues principales
29. Coter le rayon de congé en sélectionnant la surface torique associée (Outil Cote). o
Permuter en rayon la valeur (voir image ci-dessus) I GAvuC
30. Coter le chanfrein d’extrémité. Sélectionner I'option Distance x angle. gg::’;;
. A , . . [ DESsous
Passons maintenant dans la vue de gauche en définissant un nouveau plan d’annotation associé ] ARIERE
au plan « Vue de gauche » créé au début du TP.
Assistant de tolérancement sémantique 200 X B
[~ Systémes de références spécifiées existants - C
Libelle [ Ajouter.. ) |Type d'élément géomeétrique | Fixation frainure -
A [ sugpimer ) | | & |=

§;|5z|g;|§;|¢;§| [ Tous les types possibles

’—se\emon de propagation | Type d'élément géométrique par défaut -

- 3

31. Lancer 'assistant de tolérancement et en maintenant la touche CTRL, sélectionner les deux faces latérales de
la rainure.

32. Sélectionner la création de distance et définir une largeur de 2H8

33. Tout en gardant la cote sélectionnée, ajouter la référence D et sélectionner une spécification de symétrie a
0,05.

34. Ajouter la référence E pour cette spécification. Cette référence est le plan médian des deux surfaces
latérales de la rainure.

Nous allons coter la rainure de clavette.

b
i)
[

, ;g ™ . o s, sa s =) N . .
35. Créons ce plan médian. Utiliser I'outil de création de géométrie & (a gauche sur l'illustration) et
sélectionner la spécification de symétrie.

Création de géo. o]

N m

36. Dans la fenétre cocher la case « plan », il apparait graphiquement et dans I'arbre de création dans une
branche « géométrie de construction »

37. Créer la localisation a 0,1 du fond de la rainure par rapport a I'axe référencé D.

38. Créer la spécification de forme sur la surface du profil de came par rapport aux références D puis E (créer
cette référence au préalable)
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39. Sélectionner cette spécification et ajouter un texte (icéne du milieu). Cliquer sur la spécification (pour
attacher le texte a la cotation) et compléter avec « Définition numérique » pour informer que le profil de
came est défini par la CAO.

40. Repasser dans la vue de FACE pour coter la longueur de la rainure (cliquer sur le losange jaune pour
permettre de coter sur la face circulaire et non au centre) et son rayon.

6. Associativité des cotes et cotation automatique

Diagnostic des annatations 3D N

Description et correction:
. | Regles definies : Type de tolérance incompatible avec la geométrie
Type detolérance incompatib... | peseription : Ce type de tolérance n'est pas autorisé pour cette géométrie
Correction : Modifier a tolérance ou la géometrie

Régles définies

41. Dans I'arbre de création, éditer I'esquisse de la poche définissant la rainure. Modifier comme ci-dessus.

42. La modification entraine I'impossibilité d’établir la spécification de symétrie. Un clic droit sur la spécification
de symétrie demande de changer la définition de la géométrie.

43. Modifier la géométrie pour intégrer la symétrie directement dans I'esquisse

Cet exemple permet de comprendre qu’il est capital que la définition de la géométrie intégre des
I'esquisse les spécifications géométriques souhaitées.

La question est : si les esquisses sont correctement cotées avec les relations géométriques appropriées, peut-on
obtenir une cotation automatique. Oui, en partie ! mais cela ne gagne pas toujours beaucoup de temps et il manque
inévitablement des choses. Regardons pour le trou taraudé M5.

fion de tolérances dir

Mo de I'entité Norn de |a dimension Action c 0nne
Création Tout Désélectionner

Création

ok ) [ Appliquer ) [ Annuler )

44. Créer un nouveau plan de cotation de type vue de coupe sur le plan

. . . . 1]

45. Utiliser la fonction de cotation automatique

46. Sélectionner une des faces définissant le trou, une boite de dialogue apparait et I'ensemble des cotes aussi.
47. Chaoisir les cotes a créer (ou toutes les sélectionner) puis valider.
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#2 References

48. On peut constater que les cotes apparaissent « en tas », pas forcément associé au meilleur plan de lecture. Il
est nécessaire de déplacer ces cotes dans un autre plan d’annotation (clic droit, transfert vers vue et cliquer
sur la vue souhaitée)

Conclusion : on peut gagner du temps mais le temps de réorganisation des cotes n’est pas a négliger. Voyons
comment importer ces cotes dans un plan.

49. Créer une mise en plan (A4 paysage échelle 2 : 1).

T
b_g

Ly

50. Insérer une vue du modele 3D H et sélectionner dans la fenétre du modele volumique de la came la vue
de face DIRECTEMENT DANS L’ARBRE DE CREATION. La vue cotée apparait tel que congue dans FTA. Penser a
isoler la vue (clic droit sur la vue pour la figer !)

Cotation automatique : fonctions susceptibles d’étre interprétées (dépend du logiciel de CAO)

Fonctions Topologie Exemple
Bossage Une face cylindrique externe possédant un arc complet de 360 degrés 100

Chanfrein Une face plane ou conique ou une ligne balayée.

Céne Une face conique interne ou externe

Cylindre Une face cylindrique partiellement ou completement interne ou
externe

Les faces externes avec un arc complet de 360 degrés peuvent étre
classées en tant que fonctions de bossage

Congé Une face cylindrique ou un arc balayé:
Un arc pouvant atteindre jusqu'a 180 degrés
Les faces cylindriques sont tangentes aux faces de support, le cas
échéant
Les faces en chaine (concaténées) ont une tangence et des rayons
égaux
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Pergage de

type
Chambrage

Pergage de
type Fraisage

Percage
simple

Cercle
d'intersection

Ligne
d'intersection

Plan
d'intersection

Point
d'intersection

Encoche

Une série de pergages contenant deux cylindres coaxiaux séparés par
un plan perpendiculaire a leurs axes, avec ou sans condition de fin
borgne de type plan ou conique.

Une série de pergages comprenant un céne suivi d'un cylindre coaxial,
avec ou sans condition de fin borgne de type plan ou conique

Une série de pergages qui incluent une face cylindrique ayant un arc
supérieur a 180 degrés, avec ou sans condition de fin de type plan ou
conique

Un cercle dérivé a l'intersection d'un cone et d'un plan. Le cone doit
étre perpendiculaire au plan et il ne peut pas étre créé a partir d'une
ellipse. Le cone et le plan peuvent étre interrompus par un congé ou
un chanfrein

Une ligne dérivée de l'intersection entre deux plans

Un plan dérivé a l'intersection d'une face cylindrique et d'une face
conique coaxiales.

Un point dérivé a l'intersection d'un plan et de I'axe d'une face
cylindrique ou conique

Deux plans paralléles délimités par un plan perpendiculaire ou un
cylindre tangent aux plans latéraux, avec ou sans condition de fin
borgne plane
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Plan

Poche

Rainure

Surface

Largeur

Sphere

Cylindre
combiné

Répétition

Chaque face plane (grise) représente une seule fonction plan. Vous
pouvez combiner les faces bleues ou orange pour définir un plan
combiné.

Un profil interne fermé de type extrudé, avec ou sans condition de fin
borgne plane. Un exemple de poche a travers tout (orange) intégrée
dans une poche borgne (bleue)

Deux plans paralleles délimités par deux plans perpendiculaires ou
deux cylindres tangents aux plans latéraux, avec ou sans condition de
fin borgne plane. Une rainure carrée borgne (gauche) et une rainure a
travers tout avec des extrémités radiales (droite)

Une face non prismatique

Deux plans paralléles avec des vecteur normaux opposés

Une face sphérique interne ou externe

Ensemble de cylindres coaxiaux ayant le méme rayon.

Groupe de fonctions du méme type (percage, rainure, encoche, etc.)
et ayant les mémes parametres de taille.

Ces fonctions sont généralement associées a des cotes et des
tolérances communes. C'est le cas, par exemple, lorsque vous
appliquez une tolérance de cote de diamétre et de position
géométrique a une répétition de pergages.
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Suite au TD FTA, nous vous proposons de faire un plan coté de facon « classique ». A I'issue de cette activité, les plus
rapides pourront refaire cette mise en plan en utilisant I’atelier FTA. Vous verrez que pour un simple objectif de mise
en plan, les deux fagons de faire se valent. Reste que I'atelier FTA offre de bien plus grandes perspectives :
associativité des cotes, cotation 3D plus lisible, possibilité de préparer le tolérancement statistique...
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1. Configuration de I'atelier drafting
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2. Mise en plan du carter de débitmetre

Importer le fichier carter_debitmetre.3dxml

Créer une mise en plan ISO A4 paysage échelle 2 : 1 (Note : Un méme dessin peut contenir des calques
d’échelles différentes et un méme calque peut contenir des vues d’échelles différentes)

Créer un cartouche de modeéle 2

Passer en mode d’affichage mosaique verticale pour afficher la vue 3D et le plan (Menu Fenétre)

Cliquer sur I'outil « Vue de Face » et sélectionner la face supérieure du carter

A I'aide de la boussole tourner la vue de 90 ° dans le sens indirect

Insérer une vue projetée a partir de la vue de face pour obtenir la vue de dessous. Note : le cadre rouge
permet de déplacer les vues. L’alignement entre une vue principale et les vues projetées est maintenu.
L’option clic droit / Positionnement de la vue / Positionnement indépendant de la vue de référence permet
de déplacer n‘importe ou une vue projetée)

205
Définir la vue de droite a I'aide d’une vue de coupe alignée I'E’ S:E‘
Définir le profil dans I'ordre suivant : vertical puis centre puis horizontal. Double cliquer pour terminer.
Pour modifier I'apparence faire clic droit sur les fleches de coupes puis les modifier comme indiqué page
suivante.
Ensuite, afficher les lignes cachées de la vue de face (clic droit Propriétés / Génération / lignes cachées)

3B
1 ==

==
Insérer ensuite une vue isométrique 3D - 2l = *2l en bas a gauche, avec traits
cachés et échelle1:1
Ajouter I'affichage de I’échelle de la vue : clic droit / Objet ISOMETRIQUE / Ajouter un texte de vue

Modifier la police en 2,5 et I'aligner en bas au centre.
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3. Habillage de la mise en plan
[t = (S B
e Dans la vue de face, insérer la cote 30 +/- 0.15 a I'aide de I'outil cote SNSRI ﬁi '. -
Indiquer la tolérance par clic droit Propriétés / Tolérance et choisir TOL_NUM?2
e Faire de méme pour le @5 +0,2 / -0,1 (modifier le préfixe pour faire apparaitre le symbole @)
e Supprimer les axes de centrages des 4 alésages. Insérer un axe centré avec référence
T T
o(e)% BN o R
: - “. Cliquer sur un des alésages puis le cercle de @20. Agrandir le cercle a I'aide
des poignées de sélection. Coter ce cercle.
S
e Activer la vue de droite. Insérer la cote de 3 mm. Puis définir la référence spécifiée A .

Modifier I'extrémité de la fleche pour obtenir un triangle noir (clic droit / ...).

o | Pt | s | oot | S A f A-A
ot | Pt ‘o / D \
O T
1 I ” =
o ) L
(e )| | A _jt

Coter le diameétre @20g6 (type TOL_ALP1), puis ajouter la référence B.

Sur la vue de dessous ajouter la cote de 5 +0,1/0 puis la référence C. Ajouter aussi la cote de 30+/-0,15
Dans la vue de droite ajouter la cote @3HS et la tolérance de localisation. Utiliser I'insertion de symbole
pour le @.

Ajouter la référence D en sélectionnant le cadre de spécification.

Si nécessaire ajouter des interruptions de cotes : clic droit sur la ligne de rappel de la cote / Objet cote /
Créer une ou plusieurs interruptions de cote. Sélectionner alors les extrémités de la partie de la ligne a
enlever.
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e Pour les cotes encadrées il faut aller dans les propriétés / texte / Cadre et choisir rectangle.
e Pour orienter les cadres de tolérances, clic droit / lien d’orientation puis sélectionner une aréte indiquant

I’orientation souhaitée.

P 4

e Ajouter I'ensemble des cotes du plan pour obtenir le plan de la premiere page
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