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TPZ_Aide_CAO

Aide pour l’étude CAO du vérin

1. CREATION DU MODELE

Définir le répertoire de travail : Vérin Zimm Méca
1.1 Ouvrir l’assemblage vérin5_zimm_méca

Le modèle comporte une vis 3 simplifiée, pour accélérer les calculs

1.2 Ouvrir l’application Mechanica Mouvement

Vérifier les unités.

1.3 Créer des groupes de pièces cinématiquement équivalentes

Modèle ( corps ( créer, revoir, supprimer, etc. : trois corps + « bâti »

1.4  Créer un repère

Créer un repère conforme à celui de l’énoncé : origine O,x,y,z avec Ox axial pour l’arbre d’entrée 1.

1.5  Créer des points de référence

Pour chaque liaison définir deux points coïncidents, un par corps, au centre géométrique de la liaison (on modélisera la liaison roue1/ bâti par une liaison pivot équivalente) :

Modèle ( points de référence ( créer, éditer, supprimer, etc. 

Remarque : les points liés au corps « bâti » sont crées dans le « modèle supérieur »
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1.6 Définir le repère courant

Modèle ( repère courant ( sélectionner ou choisir repère universel

Remarque : ce repère sera celui dans lequel seront définies les actionneurs et charges.
1.7 Créer les composants de l’engrenage 1-2

Modèle ( propriétés ( engrenage ( attribuer, éditer, éditer jeu, supprimer, etc. 

1.8 Créer les composants de la liaison hélicoïdale 3-4

Modèle ( propriétés ( engrenage ( attribuer, éditer, éditer jeu, supprimer, etc. 

1.9 Créer les liaisons

Modèle ( liaisons ( articulation ( créer, éditer, supprimer, etc. 

Créer les liaisons modélisant les roulements de la vis 1 et la liaison pivot de la roue 2 par rapport au bâti, puis le ou les roulements et le palier lisse entre la vis 3 et le bâti.

Modèle ( liaisons ( paire engrenages ( créer, éditer, supprimer, etc. 

Créer l’engrenage roue-vis en sélectionnant les surfaces primitives correspondantes, faire de même pour la liaison hélicoïdale.
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1.10  Créer un actionneur

Modèle ( actionneurs ( choisir l’axe x de la liaison pivot d’entrée (roue 1) :







 de valeur 10 rad/s
1.11  Créer des charges

Modèle ( charges ( créer ( « force maîtresse » ( choisir l’axe  de la liaison pivot de la roue 2 / bâti ( définir une intensité constante :







de valeur 400 N

1.12  Créer les mesures

Modèle ( mesures ( liaison ( créer ( sélectionner les liaisons engrenage et hélicoïdale

Créer les mesures concernant les composantes de l’action mécanique au contact roue vis par rapport à un référentiel fixe (lié au « bâti »)

Remarque : pour sélectionner le « bâti » choisir :
« Sélectionner par menu » et prendre un point appartenant au « modèle supérieur »


2.  ANALYSE

Définir les paramètres d’analyse

Analyse ( choisir : mouvement ( éditer ( définir la durée du calcul et l’incrément :

Calculer la durée pour que celle-ci corresponde à deux tours de rotation de la manivelle de l’arbre 1.

En déduire l’incrément permettant le calcul de 100 positions

3.  EXECUTER

Choisir l’analyse : « mouvement » ( démarrer

4.  RESULTATS

4.1 Animer

Permet de visualisation le fonctionnement en mouvement

4.2 Graphe des mesures

Graphes ( mesures( choisir la ou les mesures dont le graphe est souhaité ( OK

4.3 Graphe des actions dans les liaisons

Graphes ( liaison( choisir la liaison ( choisir le paramètre dont le graphe est souhaité ( OK

Remarque : Si le référentiel n’est pas celui souhaité définir une mesure
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