L'Usine Numérique

Vieljeux Utilisation des outils @MENS

TP 2 De la conception préliminaire a la conception diés

Objectif : A partir d'une étude de convoyage de bacs a passsmettre en place les propriétés physiques
nécessaires pour mettre en valeur l'intérét deolatisn retenue. Puis, dans un second temps,
basculer ces propriétés physiques de cette copeceptéliminaires vers les éléments 3D de la
solution retenue en conception détaillée.

Matériel et logiciel nécessaires :
- 1 PC équipé des logiciels suivants :
. Mechatronics Concept Designer (MCD ) sur basevddsion 8.51
. TIA Portal Version 11.

Support pédagogigue Le convoyeur Un bac est entrainé sur un convoyeur a rouleatre ehaque extrémité.
Les capteurs de fin de course modifient son sendégdacement. Le parameétre de
vitesse du bac est modifiable sur le pupitre tactil

¥ _Efarrederessu:.mces_ Standard | Unlicaire | Rendu réaliste | Assemblages | Knowledge Fusion | Modifierla courbe | Primitive’ | Mechatronics Concept Designer Ammar.ﬁ
I f [l B_ 1 Ty Ml X | [ i
2 b B M 0 & EH hg E 3

Plusieurs g g Bibliothé... Outils  Intemst Historique Matériaux Process Roles Scénesdu Editeurde
gl fenérres de de dassembl... de de pigces de HD3D  Explorer systéme  Studio systéme séquence

Bac (position initiale)—\

Guide 1

Convoyeur
Surface de transport

Capteur Droite

£

Guide 3 Gauche

Guide 2 Droite

¥ Capteur Gauche

Ve
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1.- Récupération de modéles 3D avec MCD :
2 méthodes possibles :
1.1.-Récupérer directement le fichier Solidworks du cyewr :

Commande : FICHIER \ OUVRIR \ Fichier d’assembl&gid\Works (SLDASM)

Commandes patrticulieres : Ctrl + F: Centrer vue
F8: Vue normale

Remarque : Il est nécessaire de mettre tous les composamts da méme répertoire. De fait,
I'arborescence de Solidworks est perdue.

T — =

Regarderdans : [}/ Convoy_SW Concent - «BcrE-

211:14  Document d'asse.

Aucune prévisualisation disponible:

¥ fperqu

Nom dufichier Jconvoyeur_SW_Concept | oK |
Typesdefichies:  [Fichiers d'assemblage SolidWorks ("sldasm) = Anruler

I Chargerla sinucture seule.
IV Uiiser e chargement partiel
I Ubiiser les représentations allégées

Do 4

1.2.-Importer au format STEP le fichier Solidworks dumeoyeur :

Remargue Avec cette manipulation, il est possible de coreelarborescence d’'un systéme complexe
édité sous SolidWorks.

1.2.1.-Exportation des fichiers de SolidWorks :

Sous SolidWorks, enregistrer sous le document endbSTEP AP 214 pour garder les couleurs ou
AP 203 sans couleur :

G@seliaworks )] - 3-B-%-9-[EH8 ¢
T —

Enregistrer sous
g
e

Insérer des
- composants

- 1p3 assemblage. SLDASM * [@ Rethercher dans side de Solidviarks PO-l2s - B

5 Ervegistier dans: | 1) Bursau Yoo

Mes documents

Assemblage | Repréd récents | i /Ff oo ‘- ‘
o Tg]é?a‘ @ ‘ J J ] P rr—
(G~

- e _ 5 s | ¥ Pessources SolidWorks ]

Boieal [ nouveau document

R Wimaesembbge L | Club Rebatique Divers logiciels FOURNISSELRS  Lagiciels AUTOMATISMES o ¥ o un dncument
& Capteurs ) 4 ‘ & Student Curriculum
e-[A] Arnctations
F s e 2 }@ Instructors Curriculum
iRt Essembiage s sigasm] ™ Cines
5y Plan de droite A mssembly Templates [~ asmdot] P Houvsautés
- origne w Eal 'f'd"[xfldﬁ"] | & introduction  SolidWorks
: = arasalid (st
-5 B () base transh sl Plraslid Birary [+ _b] ‘

1GES [*igs) ‘\n) sioreations plsiraks
STEP AP203 [~step!"stp - L
STEP o

TGy 9 [ Pigcelpa

& 0 Contraintes ‘gg

IFC 263 [“fc) [ communauté "
Favoris 5
; LIS (ot |
iéseau e STLEA &3 Portai clients.
'S VRML (-] =
./I cDrawings [* easm] jﬂ SR Tee B
Adobe Pettable Document Format (* pe] |5 Forum de discussion

Universal 30 [*u3d)

[ Alertes techniques et
nouvelles

30 ML - 3dkml)

suite bursautique | adohe Photoshop Files [ psd]
Adobe llustrator Files (- 2i
Microsoft KAML [*xam]

Available: SolidWorks 2012
> SP2.0-EV (Estly Visibility) is

CATIA Graphics [*.cqr]

svailsble for downlosd

Piok. Assembly [~ acm)
L ‘,J_‘PEEGG[!HW} -
[} i
i i3 Availacle Vorks World
Mom du fickier : HOOPS HG [t (Envegister] =] # Top TenVoing s i
Type Assemblags [~ asm;” sldasm) v [ Ao | =

Bulletin: Updste to Suppert,
> Forums, and Ressurcs.

Descripticr [ |
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1.2.2.-Importation des fichiers dans MCD :

Ensuite, lancer MCD puis cliquer sur « ouvrir »atoisir STEP comme type de fichier :

: Fichier Qutls Préférences Fendtre Alde

| “ Quyrir.
Houveau Ouvrir Quurirune:
: piécs récents Regaicer dans: | (& Bureau B ==
Selectionner ie fichier & ouvrir | ~ FETTem——
_Ei > ]— ] | 4 posts de travai

Mes documents

d (S dFavaris réseau
récerts

Club Robotique

Divers logiciels

FOLRMISSELURS Aueune prévisualisation disponible
Logiciels ALTOMATISMES

@ Historique

B

v Apecu

Favoris 1éseau ‘

Hom du fickier | =] [

|Fichiers STEF ["step)

Fichiers J1 T

Fichiers IGES [*igs)

Fichiers IGES [*iges)
ichicrs STEF [*sl

Fichiers de lype Annuler ]

I~ Charger |a struchure seuls

v Utiiser le ch I pariel TE |
LSRLE BURE R Retle Fichiers DF AutaCAD (i)
I~ Utiliser les représentations allégées Fichiers D'/ AutoCAD (*.dwa]
Fichisrs ds modle CATIA (* model]

Optians... Fichiers CATIA VS [* catpart]
ssemblages CATIA VS [

5 [".catproduct]

2.- Le navigateur d’'assemblage :

Le navigateur d’'assemblage permet de visualisgsdi@scence du modéle 3D édité.

ncept_sldasm.prt (Modi

[Pas de filtre de séle w) [ToutFassemblage  |w) £8 FEl- o <2 % ™, ]
Corps de collision 'Bac_CB' sélectionné{e}
ax
Nom de piéce descriptif Inf...  Lecture seule Modifié Position Quantité Groupe de référence
[ Groupes de composants de la session
[ Groupes de composants dans la piéce
[ Sections
=) [y Convoyeur_NX_Concept_sidasm B 5
- (# detecteur_sldprt [ Pidce entiére
B4 (# detecteur_sldprt @] Pizce entiére
A (4 plague de transport_sldprt (@] Pigce entiére
[ (# Bac Petit Rouz_sldprt (@] Pidce entiére

Assemblages | Knowledge Fusion | Modifier la courbe | Primitive
i T D E i g8 [@

Bibliothe.. Outils Internet Historigue Matériaux Process Réles Scénesdu Editeurde
de pigces de HD3D  Explorer systéme  Studio systéme séquence

Bac (position initiale)\

Convoyeur
Surface de transport

Capteur Droite

Capteur Gauche
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Utilisation du navigateur d’assemblage :

. Afficher une seule piéce pour travailler uniquetsur celle-ci :
(clic droit sur le nom du composant)

Avantage Permet de ne sélectionner qu’une partie de I'ebtars d’'une manipulation sur un
mécanisme important.

37 Mechatronics Concept Designer 8 - Mechatronics Concept Designer - [Convoyeur_NX_Concept_sidasm.prt (Modifie) 1

[Pas de filtre de séle [ [Tout Fassemblage I

R E e

‘PLAQUE DE TRANSPORT_SLDPRT sélectionné (e}

Nom de piéce deseriptif Inf... | Lecturs seule | Modifié | Position | Quantité | Ensemble de référence

£ Groupes de composants de Ja session

-3 Groupes de composants dans la piéce

i~Eg Sectians
=I- [lis Convayeur_NX_Concept_sidasn
M0 detecteur_sidpre
B0 detecteur_sidprt

Fice entiére

Figce entiére

Groupes de composants. »

Figce entiére

Apercu

I} Remplacer lensemble de référence *
) Afficher allégé
A Rendre unique...
% Remplacer le composant.
1 Contraintes dassemblage. .
+ " Déplacer...
 Suppression. ..

] Cacher
L. Afficher seulement

Dépendances

[ Enfants

42 Afficher les degrés de iberté

B Parents O vicies

La piéce est alors seule affichée.

Nom de pigce descriptif Infos | Lecture seule | Modifié | Posiion | Quantisé | Ensemble de référence

Ye

-5 Groupes de composants de |2 session
-5 Groupes de composants dans la piéce
[ Sections

M (@ plaque de transport_sldprt

. Revenir dans I'ensemble complet : (clic dsuit le nom du composant)

Nom de pigce descriptif Infos | Lecture seule | Modifié | Position Quantité | Ensemble de référence

Groupes de composants P

Convoyeur_NX_Concept_sldasm

YC

[ Groupes de composants de la session
[ Groupes de composants dans la pidce
i[5 Sections

[%l¥" plague de transport_sldprt

| propriétés

L’ensemble réapparait, il faut ensuite en fairpigge (ou plus précisément son ensemble) de
travail. L’'ensemble perd son aspect transparent.

Nom de piéce descriptif Inf.. | Lecture seule | Modifié | Position | Quantité | Ensemble de référence
[ Groupes de composants de la session
[ Groupes de composants dans la pisce = =
[ Sections
= AR voyeur_NX_Concept_sidasm I =

| M @ detecteur_sldprt

LW @) detecteur_sldprt

LM (# plaque de transport_sldprt
| W1 8ac Petit Rouz_sldprt

Groupes de composants
Sélectionner 'assemblage

©5, Metire & jour 2 structure. .

- s ]

{8 En faire la picce de travail

Pigce entigre
Piéce entigre
Pigce entidre

Piéce entiére

_H Arrangements 3
».il Afficher
Apercu | Propriétés A
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3.- Le navigateur de physique :

3.1.-Donner des propriétés aux entitéBarre de ressources / Navigateur de Physique

fces | Standard | Utilitaire | Rendu réaliste | Asse R UE fusion | Modifier la courbe | Primitive | Mechatronics Concept Designer | Animation r-@‘

= L] 5 i E] D IMe= E 3 e

ret A % i & O B @ [ G
lusieurs ~ Navigateur | Navigateur | Navigateur Navigateur Navigateur Bibliothé.. Outils Internet Historique Matériaux Process Réles Scénesdu Editeurde

g fenérres de e dassembl... de de piéces de HD3ID  Explorer systéme  Studio systéme séguence

Bac :Bac_RB ____ )
Bac_CB

Convoyeur Convoyeur_CB
Convoyeur TS

Détecteur Capteur_Droitel CC

‘L Détecteu : Capteur_Gauche2_ CC

Les propriétés a déclarer :

- LesCorps Rigide (Rigid body : RB):

Propriétés de masse (gravité suivant Z) et position

du centre de gravité. Nom &
=-£§ Physique de base 1=
- LesCorps de Collision (Collision body : CB): M@ Bac_re
- [#1§ Bac_CB
Pour indiquer les objets s’opposant au passage - Convoyeur CB
d’autres objets, eux-mé&mes corps de collision. ..[@ & Convoyeur_TS

D Articulations et contraintes

- LesSurfaces de Transport (TS):

- Matériaux
o . £ Coupl
Surface permettant un entrainement de la piéce O Coupleurs
£ N . ~ L =I-y Capteurs etactionneurs
posée dessus a une vitesse déclarée. :
|| & Capteur_Droite1_CC
- LesCapteurs de collision (Collision Sensor : CS) [ Capreur_Gauchez_cc
D Comportements runtime b
Au passage devant ce capteur, une information -F4 Signaux externes _Ij
sera donnée. 4] | v

- LesSignaux externes (External Connection : EC)

Signaux récupérés dans I'OPC server et assignés
aux entités de MCD.

3.2.-Méthode de travail :

Afin d’avoir une gestion rigoureuse des entitésslde modéles 3D importants notamment, il sera

préférable detravailler séparément sur chaque piecePour cela, il faudra isoler chaque piéce
comme indiqué au chapitre « Navigateur d’assemblage

Avantage En cas de répétitions de composants (les détsat@ausont un exemple), la propriété physique
affectée a un composant est copiée automatiqueamgrdutres éléments identiques.
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3.3.-Déclarer le Corps rigide :

_';V Barre de res=ources | Standard | Utitaire | Knowledge Fusion | Primitive I.'_Te_r:'l:_[é'{'fp_nfz:‘.; :C'dn_ngf"ljaﬁ'ér
o Fa 4
& r “5 % L o

Articulation | Contrainte | Engrenage | Capteurde | Conirdle de | Opération
charniére de rupture: collision ¥itesse

ﬁ Corps rigide
'&f Corps de collision
&* Surface de transport
000 Source de Fobjet

o[

z

Le menuMechatronics Concept Designepermet d’appliquer des propriétés aux entités.

2% Cuve d'objet

-
=

Matériau de coliigion

B < Core o | & % B3

- Indiguer leCorps Rigide (Rigid body : RB):

Objet Corps rigide

Il s’agit du solide au corps en mouvement. « Seiectionner objet (1)

3318

Masse et inertie

Sélectionner I'objet. Attendre les 3 petits poiats

cOté du pointeur de souris pour pouvoir oo e [pétmi pa rtisfv]
sélectionner aveQuickPick Masse x

+" Spécifier le centre de gravité [Q’ 1 ‘lq

Pour désélectionner appuyer sur Shift puis

cliquer sur la piéce a désélectionner. ¥ il B G do ot @F_Lca
Mazse r‘l—m—@
Modifier la position du centre de gravitguis la — =
e
masse.
b [s217062. kom 9]
Donner un nom. Attention : pour étre rigoureux, Iy 4953045, kg
indiquer RB (Rigid Body) dans le nom. lzz
by
Ici il s’agit du bac que I'on appelleiac_RB .
. P . P vz
Si blocage dans la sélection : passer de « défini
par I'utilisateur » a « automatique » puis reveair Vitesse de translation initiale v
« défini par l'utilisateur » Vitesse de rotation initiale |v
Hom A
- Test de bon fonctionnement ~ MenuAnimation etPlay. “RB — |
X ) E -0 1 Annuler
Probleme possible : Viies Séqlseﬂce Nawg‘ieuf Dégf;;ﬂmev—
Le baC tombe a|0I’S quyll devraitc\atées d'assembl de relations  d'assemblage Déplacerle —arE o
reposer sur |a p|aque. Composants a déplacer A
Le probleme peut venir d’'une w ‘v‘sélecﬁmnastescomnosantsﬂzsi
mauvaise  orientation  du Transformer A
repere a la création de Cormerale (& Dynamiaue 3]

I'assemblage sous Solidworks.

z

e * Spécifier 'orientation !_!\

Vérifier comment il tombe en [|Déplacer les poinées uniguement

faisant tourner le convoyeur. i o

Paramétres v

Résolution du probléme : rr—h
Sous MCD, dans le bande: ¥

supérieur, aller dans ;_/

Assemblagespuis Déplacer le \(

composant A
Sélectionner I'assemblage complet

SANSIe repére. (possible de le |

faire dans le bandeau Assembla Fo Gt

en maintenant la touct@trl P

enfonCée. I: Omram(es dassemblage...
Cliquer sur I'icdne verte d8pécifier I'orientation. ematcasencarlad tiasea
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Le symbole de modification d’orientation du repapparait.
Le composant tourne alors avec le repere, ne psnercompte.

+; utiliser la touche Alt pour désactiver la capture Rotation autour de ['axe XC

_‘7<' F Deplacer le composant FEE ;

Composants a déplacer A

" Sélectionner les composants (126) ‘&.]

Transformer A

Cinématique L& Dynamigue E';l

* Spécifier [orlentation m I&;

DDéplacer les poignées uniquement

Copier v
Paramétres v

i b Pﬂatmn atftour de 'axe XC
R A = N

*[22804
f 100100
hA z[-472569

Tester le bon fonctionnement a nouveau.

3.4.-Déclarer les Corps de collision :

bl ™ | Corps de collision | J | {3 | X i - Indiquer lescorps de collision: (Exemple du bac)

Principe : Donne une enveloppe rigide a la piéce.

QUi Corps ge solizion A Probléme Trop de corps de collision nécessitent de la
+ Sélectionner fobiet (10) 4 memoire
Sélectionner l'objet Attendre les petits points pour
fpree A sélectionner le type d'objet a sélectionner : sig$a la
Forme de coliision Convexe m piece entler_e,_...). _
Bote Matériau : définit le frottement (statique dans le cas de
Matériau de collision (g 3 pieces jointes, dynamique dans le cas de mouvement
U] Capsule entre piéces et la restitution ...d’énergie —Rebond-)
’ La catégorie permet de classer les objets qui ne se
Mol bt e = collisionneront qu’entre eux
P A Exemple : dans le convoyeur, au minimum sont
indispensables 2 corps de collision : Le bac glldgue
Catégorie o0 de transport (et éventuellement les guides latgéraux
. Le bac: Sélectionner apreés les 3 points, 'ensembleatu b
gm i puis vérifier que I'enveloppe de sélection soit@éa a
CE bac ] la piece. Si non adaptée, regarder le charfgrme de

collision» dans le masque de saisie et sélectionner la
forme adéquate (boite,,...) Ici, le convexe est leuxi
adapté pour le bac. Ou sélectionner les faces du ba
_— (ici 10 faces) et sélectionner Convexe.
. La plague : On ne sélectionne que la face supérieure.

(Voir chapitre Surface de Transport)

r 0K ][ Annuler ]
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3.5.-Déclarer la Surface de Transport :

- Indiquer lasurface de transport:

Sélectionner I'objet Attendre les petits points pour sélectionneypetd’objet a sélectionner : la surface.
Vitesse :spécifier la direction possible de la vitesseuetdbnner une valeur.

¥ |'Barre de ressources | Standard | Utilitaire | Rendu réaliste | Assemblages | Knowledge Fusion | Modifier [a courbe | Primitive | Mechatronics Concept Designer | Animation -E
. (S Ui e e e

o a2 ay i +
R T g 2 @,\ ¥ iy @ 7 S =
O-od Physique de base Surfacede  Ariculation  Contrainte  Engrenage Capreur de Contrdle Opération ~ Connexion
| 1. D1% Convoyeur.C8 e Bl tansport  chamigre  derupture collision  de vitesse extemne ”
i [P Convoyeur TS Surface de transport
17 Aclabary e EeeoES R[SUFRCE deTrnsport FFT
L5 Matériaux G Face de convoyeur
[l Coupleurs A~ X 72¢ || o Sélectionnerla face (1) 5
i~ Capteurs etactionneurs e | =
i Comportements runtine //‘ R
L. signaux extemes — >
= & N
- = « Spécifierle vecteur .
" Direction - double-clic paur inverser
s — paralléle mm/ss@
Perpendiculaire o nn/se ¥
Matériau de collision 7
Matériau Matériau par défaut [¥)

Nouveau matériau de collision

i (]

! Nom

| | > e U Convoyeur_TS

Détaily 2 ok [ annuler
Dépendances v -

3.6.-Déclarer les Capteurs de Collision :
- Indiquer lescapteurs de collision:
Sélectionner le détecteur entier dessiné.
Forme de collision: Ligne
Spécifier lepoint d’appui du faisceau (ici, le centre de la face du détecteu
Sélectionner ldongueur : 1000 (ce qui équivaut a la largeur du convoyatigntion au sens ! )

NOTABENE :

. L’axe du faisceau est suivant X. Orienter le repdu capteur en conséquence, le point d’origineedle
repére pouvant se trouver n’importe-ou.

. Déplacer le faisceau sur la face avant du détestaon le capteur se détecte lui-méme.

. Il n'est pas nécessaire de refaire la manipulatiour le capteur gauche puisqu’il s’agit d’une ieogu
composant €etecteun.

Dépendances V| | Barre de ressources.

Knowledge Fusion | Modifier la coutbe

Standard | Utilitaire | Rendu réaliste | Assemblages
Nom Type

[ B5_ ? T T e

oo O Fo i@ é\ @ ) It

Navigateur | Navigateur | Navigateur MNavigateur Bibliothe.. Outils Internet = Historique Maté

Ii.] h deb de d'assembl de de pigces de HD3D  Explorer sYst
+- [ Physigue de base

D Articulations et contraintes h Capteur de collision ’_’_|—
B Matériaux

Objet Capteur de collision

« Sélectionner lobjet (1) -q;-

Forme A

Forme de collision Ligne EV}
Propriétés de forme ‘ Défini par Muti Ev}

©H
e

n @

Coupleurs

= Capteurs et actionneurs
--FA#y Capteur_Droitel_cC Capteur de collision

f_‘J Comportements runtime

i~ Signaux extetnes

" Spécifier le point

" Spécifier CSYS

53
Sl

Longueur

Catégorie A

Catégorie a

i Nom A
Al | 2 ! Capteur Droitel CC

Détail. \'4
SEarE ‘ ——0k—— | -Annuler

Dépendances v
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3.7.-Le «Navigateur de Physique aprées les déclarations :

Les propriétés physiques apparaissent dans le atavig |l est possible, dans le cas de travailusur
ensemble important, de masquer certains d’entes afin de rendre plus aisée la lecture du navigate

- x
Nom Type Composant propriétaire
=-Ef Physigue de base
Corps rigide BAC PETIT ROUZ_SLDPRT
M & Bac_CB Corps de collision BAC PETIT ROUZ_SLDFRT
Efﬁ Convoyeur_CB Corps de collision PLAQUE DE TRANSPORT_SLDPRT
[ ﬁ Convoyeur_TS Surface de transport  PLAQUE DE TRANSPORT_SLDPRT

D Articulations et contraintes

[ Matériaux

-4 Coupleurs

[ Capteurs et actionneurs

74| @ Capteur_Droite]1 _CC  Capteur de collision DETECTEUR_SLDPRT
-4 & Capteur_Droite1_CC  Capteur de collision  DETECTEUR_SLDPRT
D Comportements runtime

£ Signaux externes

Remargue 1 :La colonne «omposant propriétaire indique le composant auquel est rattachée la
propriété physique.

Remarque 2 1l n'est plus possible de détruire ces propriéiése niveau. Il faut isoler a nouveau le
composant pour le faire.

Masquage des propriétés : Clic droit sur le cosaptplaque de transport

NOTABENE : Il est intéressant, dans ce cas, de travaillee@les 2 navigateurs ouverts simultanément.
Barre de ressources / Plusieurs fenétres et cliquerdes navigateurs a sélectionner.

ax
Nom de piéce descriptif Inf... | Lecture seule Modifié Posit
[ Groupes de composants de la session : K
[E5 Groupes de composants dans la pigce ( k. pid 8_ £
[ Sections l F Fa O r®
Plusieurs| Navigateur | Navigateur | Navigateur | Navigateur Navigateur Biblii
=+t Convoyeur_NX_Concept_sldasm Ll | Bl eneeres | de de |dassembl.| de  depisces ¢

¥ (@ detecteur_sidprt =] (0] gl

[ L detecteur_sldpr (=]
8] plaque de transport_sldprt
¥ (# Bac Petit Rouz_sldprt Groupes de composants 3
"\ En faire Ia pigce de travail

1 ] En faire |a pigce affichée

Afficher le parent

Hom Type i
= [ Physigue de base
Coiepe midide # Rendre unique...
Corps de collisi X R
£ Articulations et contraintes
[ Matériaux P Cacher
£ Coupleurs |7 Afficher seulement
= [ Capteurs et actionneurs . Couper
|-@ % Capteur_Droite]_CC  Capreur de coll [ Copier _ A
_ F#y Capteur Droftel CC  Capteur de colli 2% Détruire Nom de piéce deseriptif Inf... | Lecture seule | Modifié | Posid
[ Comportements runtine [ Afficher les degrés de liberté [ Groupes de composants de la session
- Signaux externes | Propriétés [ Groupes de composants dans la pigce
[ Sections
=My Convoyeur_NX_Concept_sldasm (=) (=2
M (@ detecreur_sldprt (=] O
- s,z . M (# detecteur_sldprt =] o)
Les propriétés physiques de la plaque de B P plaque de ransport_sidpre =] o
transport disparaissent R = ©
4 | i
ix
. , . . . :
Pour les faire réapparaitre :  Clic droit sur : T e Cemeesin propreare
A ¥ @ Bac_RE Corps rigide BAC PETIT ROUZ_SLDPRT
# % Bac_CB Corps de collision BAC PETIT ROUZ_SLDPRT
Plaque de transport / L, EjAmibulatmns et contraintes
Remplacer 'ensemble de référence / £ artriaux
Piéce entiére N e
£ Capteurs etactionneurs
Ay Capteur_Droite1_CC  Capteurde collision  DETECTEUR_SLDPRT
Ay Capteur_Droite]l_CC  Capteur de collision  DETECTEUR_SLDPRT
Ef Comportements runtime
[ Signaux externes

- De la conception préliminaire a la conceptiotadi€e avec MCD - Page 9/16



L'Usine Numérique

Vieljeux Utilisation des outils @MENS

4.- L’Editeur de Séquences : Les opérations

4.1.-Relier le sens de déplacement en fonction de lgi@osiu bac :

La surface de transport déplace le bac a la vitdes&00mm/s vers le capteur gauche lorsque le
capteur_droite_1 CC aura été activé ; et a la métasse dans le sens inverse vers le capteuraroit
la présence du bac devant le capteur_gauche 2 CC

Barre de ressources | Standard | Utllicaire | Rendu réaliste | Assemblages | Knowledge Fusion | Madifier la courbe | Primftive | Machatranics Concept Designer A.mmar,u:mr.E[

2 ¥ gy ic] P

urface de  Ariculation ~ Conmainte  Engrenage  Capteurds | Conwdle  Opération = Connexion
ransport  chamiére  de rupture collision  de vitesse externe

Rlopention OB /

Objet de physique A @
(o - _
Durée A

Temps @ —_— [0 sec ¥ — B = -
Paramétre Runtime A A
Définir Nom Valeur Unité | E/S

O e O

O e m| iy

m| O |

Editer les paramétres v
Condition A

si Objet Paraméwe | Opér.. | Valeur | Unité |

B

false

Sélectionner I'objet A

W Stlecnionner tohjor condition (1) = |
Nom A
[cB_capt_Droit _PLus < . @

Bl _Capt | |
ok [ appliguer | [ annuler |

4.2.-L’éditeur de séquence : Barre de ressources / Editeur de séquences

ir) i fs_ = - 9 M= = 2 Mo ;
= | B # & & ® [ g [ [
Plusieurs | Navigateur | Navigateur | Navigateur | Navigateur Navigateur Bibliothé.. Outls = Internet = Historigue Matériaux Process Rdles Scénesdu |Editeur de
fenétres de g

dassembl... d de piéces de HD3D  Explorer systéme  Studio systeme

En mode «Animation», cliquer sur Jouer.

L'activation des capteurs par le bac apparaitra dféditeur de séquences

; Barre de ressources | Standard | Utilitaire | Rendu réaliste | Assemblages | knowledge Fusion | Modifier la courbe | Primitive | Mechatronics Concept Designer | Animation:
»
|14 P B (1] Cf\ >

B Relancer Jouer Ardt Pause  Inspecteur
Runtime

;
): Editeur de séquence 8 9 10 1‘1 \ 1‘3 14 15 16 1
NG N
—hA 0OP_Capt_Droit_Plus I 7Y
4 0OP_Capt_Gauche_Moins
Kl
- De la conception préliminaire a la conceptiotadé&e avec MCD - Page 10/
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L'Usine Numérique

Vieljeux Utilisation des outils @MENS

5.- Passer de la conception préliminaire a la conpgon détaillée :
5.1.-Méthodologie :

Le passage de la conception préliminaire vers te@ption détaillée consiste a remplacer les élénent
congus préalablement et de les remplacer par éesedits de détail. Autrement dit, les éléments de la
conception détaillée vont s’intégrer au modele &xdnception préliminaire.

Dans un premier temps, ouvrir la conception prélame et la sauvegarder sous un autre nom.

' Hechatronics Concept Designer 8 - Flechatronics Concept Designer - [Convoyeur_NIX_Concept_sidasm.prt (Moa®e)1 __________________________________ sSiEmens - 5 &)

[Pas de filtre de séle[w) [Toutfassemblage [w) €9 [l w @ % ™ - g

- (< —
Nom de piéce descriptif [ e OO LS 3 | Garre de ressources | Standard | Utiitaire | Rendu réaliste | Assemblages | Knowledge Fusion | Modifierla caurbe | Frimitive | Mechatronics Concept Designer | Animation HE[
++[ Groupes de composants de la session BN »

(g Groupes de composants dans la piéce 2 I L @ 75
S Relancer Jouer At Pause | Inspecteur Déconne..
i Runti
5 @l Convoyeur_NX_Concept_sldasm o =S i
B (# detecteur_sldprt 7 c
A (P detecteur_sldprt c
B (# plaque de transport_sldprt o o
P8 Bac Petit Rouz_sldprt I foks
4] | 3
PSS
Apercu v/ = o .
Dépendances v| o
~
//
.x o
>
7 _
fice Type Composant propriét] -
&£ Physique de base = -
: -[A@ Bac_kB Corps rigide BAC PETIT ROUZ_¢ Lt
i M BacCE Corps de collision EAC PETIT ROUZ_{ .
i - Convoyeur CB Corps de collision PLAQUE DE TRANS. il .
i LA convoyeur.Ts Surface de transport PLAQUE DE TRANS, = P
i 2
{4 articulations et contraintes -
B Matériaux gl
i Coupleurs | | \__/ =
2.2 Capteurs et actionneurs i
A% Capteur_Droite1_cc Capreur de collision DETECTEUR_SLDP v %
i A Capteur_Droite]_CC Capteur de collision DETECTEUR_SLDP ¥

4 | »

Editeur de séquence 1 2 3 4 5 o 7 [ B 10 Gy
EER - I ) ©
| ¥ OP Capt Droit Plus “~

11 OP_Capt_Gauche_Noins @&
|4 0P Copt Gauche_Moins 3
Conception détaillée du convoyeur :
o | Barre de ressalirces | Standard | Utlitaire | Rendu réaliste | Assemblages | Knowledge Fusion | Madifier la courbe | Primitive | Mechatronics Concept Designer | Animation ‘ -

Bk &z 6 A B el O HMAEE Q

Navigateur Nz 0 Bibliothé.. Outils Intemet Historique Matériaux Process Rles Scénesdy Editeurde
fenérres de de dassembl... de de pigces de HD3D  Explorer systéme  Studio systéme  séquence

Guide 1 :CB_Rail_grand Bac :RB_bac N

CB_bac

Convoyeur CB_Convoyeurs_Rouleaux
ST_Convoyeurs_Rouleaux

Capteur Droite detecteur_droit '

&
Guide 3 GaucheCB_Rail_petit_droit

CapteutGauch : detecteur_gauch

- De la conception préliminaire a la conceptiotadé&e avec MCD - Page 11/
16



| L’'Usine Numeérique
Vieljeux Utilisation des outils @MENS

5.2.-Remplacer un composant de conception préliminaisg pn composant de
conception détaillée :

A ce niveau la sélection de la piéce a remplacdr rdontrer les propriétés physiques de cette piece.
Sinon, cela veut dire que ce composant n'est paprigtaire de propriétés physiques et la
manipulation ne peut pas alors fonctionner.

[Pas de filtre de séle fw) [Tout Fassemblage

B & Bl o @3 %

'PLAQUE DE TRANSPORT_SLDPRT' sélectionné(e)

Nom de piéce descriptif Inf.. | Lecture seule | Modifié | Posit [Barre de ressarces | Standerd | Utlitare | Rendu réaliste | Asscmblages | Knowledge Fusion | Modiiera courbe | Primtive | Mechatronics Concept Designer |Aiiaton | -51|
£ Croupes de composants de la session = . »
i+ Groupes de composants dans la piéce © P m o (% Sor
5 Sections Relancer Jouer Arrét Pause  Inspecteur| Dconne..
untime. -

=¥ Convoyeur_NX_Concept_sidasm
(8 detecteur_sldprt
M08 detecieur_sldprt

[Tl olaquc de transp:

Groupes de compasants.

C
O ;

- ¥ dfffac Petit Rouz_sidpr o
il - : (| En faire la pitce de travail
v LeS proprietes sont € ) Enfare la pléce affichée
2 Afficher le parent >
owensndsurbrillance a la sélection de o™ ,
///

plague A remplage e e -
Nom PragEeTct tyde Composant [ T3] Remplacer lensemble de référence. b o g

e de base Afficher alléoé

BAC PETIT RC 7 Rendre tnique. ..

Sul), A Corps rigide
) Corps de collision
s

. R

£ Articulations et contraintes

PLAQUE DE TS e //

-/ suppression., >

F% Capteur_Droice1_cc
A% Capteur_Droite]_CC

Capreur de collision

Capteur de collision

B Matériaux ¥ Cacher
£ coupleurs 1. Afficher seulement S
[ Capteurs etactionneurs = Couper

DETECTEUR ! B Copier
DETECTEUR_! X Défruire

{2 Afficher les degrés de lberté

| propriétés )
| Editeur de séquence 1 ] 3 4 s © s 10 &
b (_7\
&

K [ 3} I
0 # 4| M™|# R ED s

[ Tpémarrer

Composants & remplacer

is =
5| & sélectionner les composarits (1) f:g

‘ Regarder dars : | | Convoy_NX_Detaited - eEerE
w Pidce de remplacement A - Nom = | | Modifié l& | =] Type || Taite |+

=] ~ {18b05225-8fb4-4060-bb3d-334f5 17848, 25/03/201209:20  Dossier de fichiers
= | # szlectionner pigce (0) @ Emplacemes {563738ec-bed3-4883-0e44-727cdd916,.. 29/03/201209:20  Dossier de fichiers
I | - {b69720db-08c4-4398-542c-2923¢aB82L.., 25/03/201209:20  Dossier e fichiers
[5 | Pigces chargées Bacs 31/12/2012 16:24  Dossier de fichiers
K | | Bac PetitRouz_sldprepr I ! convoyeur sortie empileur 31/12/2012 16:24  Dossier de fichiers
detecteur_sidpre pre : Burea moteur 31/12/2012 16:24  Dossier de fichiers
i Am—— — . support capteur 31/12/2012 16:24  Dossier de fichiers

&)Bac Petit Rouz_sldprt 08/01/2013 15:43 UG Part Fie 408 Ko

& |barriere_sldprt 3/12/2012 16:47  UGPart Fie 127Ko

S &) Convoyeur %-23vacuation piles %-55ar...  3Y/12/2012 16:47 UG Part File 165K0

= | Piéces non chargées & convoyeur %-23vacuation ples rail conv...  31/12/2012 16:47 UG PartFile 203Ko

= ] convoyeur %-23vacuation ples rotule sl... 31/12/2012 16:47 UG Part Fle 135Ko

= &) convoyeur %-23vacuation ples talon pie... 31/12/2012 16:47 UG Part File 162K0

P S i convayeur sortie empileur support rails_s,.. 31/12/2012 16:47 UG PartFile 140 Ko

| convayeur_SW_detailed_sldasm 31/12/2012 17:02  UGPartFie 236 Ko

£ A 3] Coie de convoyeur %-23vacuation piks... 31/12/2012 16:47  UGPart Fle 284Ka

m = |petecteur Gauche S detailed sdprt  31/12/2012 16148 LG Part File 129Ko

7 - B. & moteur_ddasm 31/12/2012 16:47 UG PartFile 46Ko

|Decoch er Ia Caf | E_]p@d tapis motoris%-23 livraisen_sldprt 31/12/2012 16:47 UG PartFie 142Ko

- A & |poutre empieur_sldprt 31/12/2012 16:47 LG PartFile 198 Ko

& )rouleau convoyeur sortie empileur sldprt  31/12/2012 16148 UG Part Flle 134Ko

[Tlcanserverles relations g

D B
[Cigemplacer toutes les occunences dans lasse

IV Aperqu

I | FRRGEEE des compusants A Nom du fichi{ Type: UG Part File rd_Detawlled_s\dprt | oK |
| 2 Taille: 141 Ko
o || ordgnde nom Comme spécifié Ev; Types defi G igces (" pt) | T
o s
i
Ens )
Oprion¥e calque [ Conserver =2 [ DETECTEOR_STOT ]
*
Annuler

——

- De la conception préliminaire a la conceptiotadé&e avec MCD -
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| L’'Usine Numeérique
Vieljeux Utilisation des outils @MENS
3 /B[%

tant de remplacem

= Les composants des 2 conceptigns
apparaissent. Le tapis de conception

& Convoyeur_C8 @ Corps d

L BB rs @ sute détaillée prendra la place du tapis de

Ef Articulations et con.

e conception préliminaire dans l'assemblage

[Ef Coupleurs

B o s de conception préliminaire.

Bl | i

Correspondance de référence A
Liste A
Suivant B

Annuler i
P

I i

Sélectionner I'objet Face dans TAPIS_SW_DETAILLED_SLDPRT
Nom de piéee descripaf Oblexsde phyalaue A
[ Groupes de composants de la sessi | [ physique Préc
5 Groupes de composants dans la piéf | | 5 Physique de base sz -
& secuons B oo cs|@ | Basculer les propriétés physiques gen
= F(#p Convoyeur_NX_Concept_sldasi i A convoyeur TS (@ Surface . 7
[P pR——— 5 Arcaions 1 con. cliquant sur les surfaces adéquates |du
19 detecteur_sldpre {oE Matériaux . . , oy s
P 5o Pene ol o Conpieuns tapis de conception détaillée
A8 Tapis_SW_Detailled_sldprt i Capteurs et actionn.

AL plaque de ransport_sldprt

4

Apercu

Dépendances.

Nom

= Physique de base < | »

Face dans TAPIS_SW_DETAILLED_SLDPRT
A coilpauioe Correspondance de référence A
G Bac_ks Spécifier la référence A
i sac_ce
* sélectionner Fobjet (0
[ Articulations et contraintes = foblex(c) 4
[ Masgriaux
- Coupleurs
£ Capteurs ecactionneurs
Afy Capreur_Droitel_cC
My Capteur_Droitel_cC

- Comportements runtime

Liste A

[ Signaux extermnes

7
X X

¥ v

< ¥ Annuler S

sélectionner des objets pour déduire le vecteur Aréte dans TEMP
—— R X, | A de remplaceme o

Nom de piéce descriptif Objets de physique A /

+ [ Groupes de composants de la sessi | [ physique préc Type |

+ B Groupes de composants dans la pid | | = = Physique de base

[ Sections - [ Convoyeur_CB Corps d

. iy Convoyew WX Concep_sidas =P CorvoyeurTs | Attention !
(4 detectewr_sidprt £ Articulations et con. '

B B e Sélectionner la direction sur la piece

A (9 Tapis_sW_Detailled_sidprt [ Capteurs etactionn

P18 e s o A de conception préliminaire

4

e Aéte dans TEMP |
Dépendances '
e
g
Nom
(=-E4 Physique de base < ] i
[ Convoyeur_C8
= = Correspondance de référence A
NP s
& Bac_rB ‘Spécifier la référence A~
i [ saccs -
\ =
i Anticulations et contraintes s ievecteur | X vl 9\
[ Matériaux
- Liste A
B Coupleurs
5 Capteurs et actionneurs (+)_Face de convoyeur
@A#% Capteur_Droite]_CC (+)_Directiol

A% Capteur_Drome1_cc

+[if Comportements runtime

[ Signaux extemes

| 4 i

. 1
— d
T I R e -



| L’'Usine Numeérique
Vieljeux Utilisation des outils @MENS

' Techatronics Concept besigner 8 - fechatron

[Fes e e 4o s8T) [Tow Fssembiaoe %) €0 - o @ % % L
La plaque de transport a bien été modifié -

. , . . Nom de pigce descriptif Inf...| Lecture seule | Modifié | Posit
Un essai d’animation permet de 1€ Prouve & e wmw i w
. (& Groupes de composants dans la piéce
rapidement. & secns
©-[Ali#p Convoyeur NX_Concept_sidasm =4
(9 detecteur_sldprt [©]
A (# detecteur_sidprt o]
A (¥ Bac Petit Rouz_sldprt [¢]
[ Tapis_SW_Detailled_sldprt B o)
4 | >
v
Dépendances v © [ » m (/_\” 7o
Relancer jouer Arrét Pause Inspecteur Décomne.
e i -
Nom Type
- @& Convoyeur_C8 Corps de collision TAPIS_SW_DETAILLEL|
B convoyeur_Ts Surface de transporc TAPIS_SW_DETAILLET]
A Bac_rs Corps rigide BAC PETIT ROUZ_SLE|
A Bac_cs Corps de collision BAC PETIT ROUZ_SLE]
B Matériaux
£ Coupleurs
A Capteur_Droite1_CC Capteur de collision DETECTEUR_SLDPRT
[A# Capteur_Droite1_cC Capteur de collision DETECTEUR_SLDPRT
i Signaux exteres ?
Y
il | ol

5.3.-Remplacer un composant de conception préliminaiae pn sous-ensemble de
conception détaillée :

5.3.1.-Arrangement de I'arborescence de I'assemblage &3 :
Si 'assemblage a été importé directement depuid\WWorks, I'arborescence a été perdue. Dans ce
cas, il faut reconstituer (facilement et rapidethene arborescence.
. Créer un nouveau composant qui sera en fait senasage :

Menu :Barre de Ressources / Assemblages / Créer un nouueamposant

Concept Designer
[Pas de filtre de séle [w) [Tout Fassemblage

Nouveau fichi

Modele |
AP Modéles-type Al Apercu A
Nom de piéce descriptf & Inf...| Lecture seule | Modifié | Posit :
[ Groupes de composants de la session - Filtres A
i[5 Groupes de composants dans la pizce / Unités. [ M
i-[g Sections —
8 Convoyeur_SW_detailled_sidasm = s - 7 Nom / Type Unités  Relation Propriétaire I Al
- (4 Bac Petit Rouz_sldprt [=] N y * 0 @) Modéle Modélisation  Millmétres  Autonome AUTORITE NT\Systé
e 3 | 5 L A = oweoman
5. i fari_convoyage o 2 Dé_ﬁn'wd?a Créerun | Déplacerle glumﬂﬂ;‘es Shape Studio Shape Studio  Millmétres Autonome AUTORITE NT\Systér = Eg"ﬂ-*m“
fp Bari- pigcede | nouveau | composant dassem! : - 7 FB1734-131-004
] (8 Convoyeur %23vacuation piles %, =] = & NX Sheet Metal NX Sheet Metal  Millimétres Autonome AUTORITE NT\Systér| Lo o i
- [ Convoyeur %2 3vacuation pilas % o c Rl =) Télerie Aérospatiale  Télerie pourfa_. Millimétres Autonome AUTORITE NTASystér ; ol
G Convoysurk 23vacuation piles %55 =] rbarln pRovom somTan kfiRouting Logical  Routing Logical  Millésres Autonome ALTCRITE N\ it — 7
(P Convoyeurss-23vacuation piles %55, = C Créer un nouveau parent fa) Routing Mechanical | Routing Mecha... Millimétres Autonome AUTORITE NT\Syster| L
(G Convoyeur¥23vacuation piles %55 = c % Remplacerle composant L Routing Electrical  Routing Electri... Millimétres Autonome AUTORITENT\Systér| | Nom: Assemblage
1 (# Convoyeur%33vacuation piles %55, = C [ Assemblage miroir [ vide Passerelle Millimétres  Autonome aucun Type: Assemblages
unités: Millintres
# Convoyeur%-23vacuation piles %55 =] G A oo s Pavan dospprasdior D e
A (# Convoyeur% 23vacuation piles %55... =] C e on
Description: Example NX, démarre Ajouter un
< | 2] | composant
Nouveau nom de fichier A
Nom 2 <
Dossier [ C:\Users\TS CRSA VIELJEUX\Documents\BIS MAI\Projet)|
Pigce a référencer v
OK-~ Annuler
Faire un glisser/copier en sélectionna s é e i « CAEETET
. ©- [ Groupes de composants dans la pi¢ce =

le composant et en le faisant glisse| s

= W Convoyeur_SW_detailled_sldasm

dans 'assemblage créé : B rerecne g

Barre de resso

es | Standard | Utilitaire | Rendu réaliste As;smb\asa

#a Sari_convoyage s 3 &
£ ‘ J

FA(# convoyeurs 23vacuation piles rail convoygur %32 cha 13... e - i 2 7

= -~ Définirla * Créerun  Déplacerle Contraintes Afficheret Arangen.

B9 convoyeur sortie empileur support ails sl piecede  nouvesu  composant dassembl.. cacherles dassembl

A (8 convoyeur sortie empileur support rails_sldp!

B (# convoyeur sortie empileur support rails_sldpro
A (8 conveyeur sortie empileur support rails_sldpre
[ 4 convoyeur sortie empileur support rails_sldprt
A8 conveyeur sortie empileur support rails_sldpre
A (4 convayeur sortie empileur support rails_sldprt
18 conveyeur sortie empileur support rails_sldpre
[ (# Copie de convoyeur %23 vacuation piles rail 2_sld|
[A(# Detecteur_Gauche_SW_detailled_sldprt
[ (4 Detecteur_Gauche_SW,_detailled_sldpre
[ # Detecteur_Gauche_SW_detailled_sldprt
[ (4 Detecteur_Gauche_Sw,_detailled_sldprc
BA(# moteur_sldasm

[ pied tapis motoris%-23 livraison_sldprt
A (¢ pied tapis motoris%23 livraison_sldpre

[ (4 pied tapis motoris-23 livraison_sldprc

- De la conception pl oz o el Sihiccpaonda sl o 2O C g~




L'Usine Numérique

Vieljeux Utilisation des outils @MENS

5.3.2.-Remplacer le composant de conception préliminpire le sous-ensemble de conception

détaillée : % [Remplacer le composant B

Composants a remplacer N
Veiller a ce que le répertoire ou se situe la paEeemplacement soit 4 Sélectionner les composants (1) @
bien spécifié dans les options de chargement dizssge. isiniia teanis ot 7

Fichier / Options / Options de chargement d’assemgeél

Sé(‘wﬂuﬂ_ ner pigce {0} @

Procéder de le méme facon qu’au chapitre 5.2 sdidfi @ faudra SECERChaaRes
déclarer 'assemblage créé précédemment (bati_gage). e

detecteur_sldprtprt
plague de transport_sldprt.prt

Cette fois-ci, c’est tout I'assemblage « bati_corage » qui apparait
(avec l'entité tapis qui va recevoir les proprigégsiques de la
conception préliminaire).

Fieces non chargées

Parcourir

i

Paramétres

|3Conserver les relations

| |Remplacertoutes les occurrences dans [asse

Propriétés des composants A

Cption de nom _Cumm e specifie E‘U‘a
Nom du composant m}
Ensemble de référen: Conserver Ev]
Option de calque Conserver Ev]

oK~ ” Appliquer ][ Annuler 1
_—-—

M H e @B N

Sélectionner des objets pour déduire le vecteur

[Pas de filtre de séle fw) [Toutlassemblage

% A S £ € &

acer T Déplacerle Contraintes Afficher et Vues Séquence Navigateur Dégagement
composant d'assembl.. cacherles | &clatées dassembl. e dassembla.

Nom de picce descriptif Infos Objets de physique A
[ Croupes de composants de |a session Physique Prét Type |
[ Groupes de composants dans la pisce =[] Physique de base . ~ P )
i secvons mse Procéder de la méme maniere gu'avec Une
£ [ #y Convoyeur_NX_Concept_sldasm K z s . . P
g s e ‘ seule piece, mais ne basculer les proprigtés
L detecteur_sldprt {1 2 Marenaux .
8 Bt o it 0| - covpinn que sur le tapis de 'assemblage.
% [Py Bati_convoyage (! [ Capteurs et actionn.
BA# plague de transport_sldprt 'l
F
4
0l | 5
Correspondance de référence A
Spécifier la référence A
" spécifier le vecteur E{’jm félv
Liste A

{+)_Face de convoyeur

O —

4 Suivant » Y &
sers o) [amnuter ]

Dépendances

- De la conception préliminaire a la conceptiotadé&e avec MCD - Page 15/
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L'Usine Numérique

Vieljeux Utilisation des outils @MENS

Malheureusement, voila ce qui peut se
produire si les repéres ne coincident pas
Il faut alors déplacer le composant afin
de le mettre en bonne place.

Sens de déplacement du bac pr

Sélectionner le sous-assemblage, et le déplaéer :
Menu :Barre de Ressources / Assemblages / Déplacer lenpmsant
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Une fois le composant déplacé, faire un essai giation. Dans NX en version inférieure a 8.5, il est
nécessaire de réaffecter les opérations.
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