Dans Moti

onworks

ATTENTION :

code couleur qui

Nous avons fait le choix de modéliser dans ce cas de figure 'assemblage avec un
permet de déterminer visuellement
cinématiques et nous n’avons modélisé que la moitié de la pince. Ce qui signifie que
les efforts trouvés devront étre divisés par deux.
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Afin de faciliter la procédure et, comme
nous devons effectuer la simulation
dans la phase de fermeture de
I'écarteur hydraulique, I'assemblage a
éte fait en position pince ouverte.

Les liaisons ont eté creé
manuellement dans Motionworks et
non par la procédure automatique. (Il
est ainsi beaucoup plus facile de
malitriser ce qu’il se passe au niveau du
degré d’hyperstaticité).

Pour cela Nous avons définis dans
chacun des assemblages :
e Tous les centres des liaisons

“

]
y il i

e Une direction pour chacun des reperes des liaisons

Ensuite dans Motionworks on utilise I'icone « Ajouter une liaison ».

Voici le résultat ¢
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Graphe de structure =
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Il faut ensuite « Ajouter un repére », ce qui correspond a appliquer un effort de
pression sur le piston.
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Vous constatez dans I'arborescence le résultat suivant &
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Il faut maintenant définir un effort inconnu, icbne « effort inconnu ».

Voici le résultat &
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Lorsque 'on valide la boite de dialogue ci-dessus le graphe se lance. (Par défaut le
temps est en abscisse).
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! Fenétre Graphes
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On peut aussi « Définir comme référence » le
déplacement en mm, en abscisse, du sous
ensemble piston.

On peut aussi sauvegarder les valeurs en fichier
texte.

— Cliquez ici pour visualiser le
fichier texte
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— Cliquez ici pour visualiser le fichier en AVI
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