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Constitution des Sous- Ensembles Cinématiques : A partir des documents (dessin d’ensemble, Nomenclature, Eclaté, Indiquer
pour chaque sous-ensemble le repére des piéces qui les constitue.

Nom du sous-ensemble

Fichier Solidworks Associé

Repeére des piéeces

Le Chassis ou partie fixe (support
et cylindres)

Fichier Assemblage :
Chassis.SLDASM

L’arbre moteur (Sous ensemble de
la roue d’inertie et du vilebrequin)

Fichier Assemblage :
Arbre Moteur.SLDASM

L’unité motrice
(sous ensemble du piston moteur)

Fichier Assemblage :
Unité Motrice. SLDASM

L’unité de transfert thermique (sous
ensemble du piston échangeur)

Fichier Assemblage :
Unité transfert thermique.SLDASM

L’ensemble bielle motrice (liaison
entre le vilebrequin et le piston
moteur)

Fichier Piéece :
Bielle motrice.SLDPRT

L’ensemble bielle déplaceur
(liaison entre le piston déplaceur et
le vilebrequin)

Fichier Piéce :
Bielle deplaceur.SLDPRT

Chassis

Arbre moteur

Unité motrice

Unité transfert Bielle motrice Bielle deplaceur
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Création de Passemblage : A partir des fichiers piéces (SLDPRT) et assemblage (SLDASM) construire "assemblage du mécanisme
en reliant les sous-ensembles cinématiques par des contraintes

Azzemblage

Création d’un nouveau fichier de type

assemblage
¥ =
Message ¥

Piéce/Assemblage a insérer &

Documents ouverts:

Parcourir...

Par « Parcourir » ouvrir le fichier

Chassis.SLDASM

Une composition 3D de piéces et/ou d'autres assembla

Construire progressivement en reliant les SEC par des contraintes, jusqu'a obtention de I'arbre suivant :

Q@ﬂ roteur stirling (Défaut<Etat d'affichage-1:x)
: EI Capteurs

A| Annotations
Plan de face
Plan de dessus
> Plan de droite

+®Iﬁ ifi Chassis <1 (Défaut<Etat d'affichage-1=)

+@‘@5 (-1 &rbre Moteur <1 (Défaut<Défaut_Etat d'affichage-1:)

+@ﬁ (=) Unité Muotrice <1 (Défaut<Deéfaut_Etat d'affichage-1»)

+®Iﬁ (-} Unité transfert thermique <1= (Défaut<Défaut_Etat d'affichage-1=)
+%ﬂ i) Bielle motrice <1x (Défaut« <Défaut:_Apparence Etat d'affichage )
+%ﬂ (-1 bielle déplaceur«1:> (Défaut< <Défaut>_Apparence Etat d'affichage =)

—@@ Contraintes

----- /( Coincidentel (Chassis<1=> Arbre Moteur<1x>])

@ Coaxialel (Chassis<1> Arbre Moteur<1>)

@ Coaxiale? (Chassis<1> Unité Motrice<1>]

@ Coaxialed (Chassis<1> Unité transfert thermique<1>)

@ Coaxialed (Unité Motrice<1> Bielle motrice<1>)

@ Coaxialed (Unité transfert thermique<1> bielle déplaceur<1:)
----- /( Coincidented (Unité transfert thermique<1> bielle déplaceur<1=)
@ Coaxialef (Arbre Moteur<1> bielle déplaceur<1x)

@ Coaxiale? (Arbre Moteur<1=>,Bielle motrice<1>]

----- /( Coincidentell (Unité PMotrice<1 > Bielle motrice<1=]

Analyse des contraintes :

Tableau des contraintes d’assemblage des sous-ensembles

Unité transfert Bielle déplaceur

Arbre Moteur Bielle motrice Unité motrice

Chassis

Unité motrice

Bielle motrice

Arbre Moteur

Bielle déplaceur

Unité transfert
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Animer le mécanisme : Apreés réalisation de Passemblage, il est possible de I’animer

4 |om | 3

tude de mouvement 1

Au bas de la zone graphique agir sur I'onglet Etude de mouvement

Unicbne moteur| & permet la mise en place d’'un mouvement

d’entrainement en rotation sur le mécanisme

Choix du type

de moteur

%

bntrer le FeatureManager A

Type de

E’ Motear crculaire

|=_;,| Moteur linéaire (actionneur)

ComposantDirection

@ | Face < 1=@arbre Moteur-1/Volant dinertie-1

Zg

Sélectionner
une face du
SEC a
entrainer

Définir le sens

Le logiciel identifie le
sous ensemble et le
sens du mouvement

L’animation devient alors

possible

_ du
@ | Face < 1=@arbre Moteur-1/Volant dinertie-1
] N mouvement )
® I| — A\
Identifier le
Mouvement SEC a animer
Vitesse constante - - -

€  100RPM -

=

&

8 -

||uuu=m={Lsiandard - | 4.13 = s

W4 plw Etude de mouvement 1

[
F
t
[]--@ Lumiéres, caméras et scéne (]
b

%&m% 0 sec

B@ moteur stirling (Défaut<Etat d'affic

0. 5} - @@~

41 sec
158 A

2 SeC
A 1

|
&
T

@ Orientation et vues de caméra

@ Moteur circulairel
o ¥ (f) Chassis<1> (Défaut<Etat d'af|k

_d

]Q@ (-} Arbre Moteur<1: (Défaut<Df|

75§ (-) Unité Motrice<1> (Défaut<D|)
j@ (-) Unité transfert thermique<1z(}
]% (-} Bielle motrice<1> (Défaut< <[}
]% (-) bielle déplaceur<1> (Défaut«(}
j@@ Contraintes |

< |
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Etude cinématique : Utilisation de Méca3D, premiére partie.

ml——1—" Suverture de Méca3D Bl Mécanisme Lorsque I'on déploie le résultat obtenu,
*L = on peut identifier :

par I'onalet

v Les pieces ou SEC que le
logiciel a identifié.

v La liste de toutes les liaisons
qui ont été automatiquement
créées. Ainsi que les SEC mis
en cause dans chacune des
liaisons.

Dés I'ouverture la structure de
I'arborescence fait figurer les
rubriques :

v" Mécanisme pour identifier les
piéces (ou sous-ensembles),
les liaisons déclarées, et les
efforts introduits.

v' L’analyse du comportement
par la mise en place d’'une loi
d’entrée.

v' L’exploitation des résultats
sous différentes formes aprés
calcul.

v Il est possible de supprimer ou
de modifier des liaisons
existantes

v" De nouvelles liaisons peuvent
S étre mises en place.

Il est possible de demander au
logiciel la construction automatique
Construction automatique... du mécanisme (agencement des
nfilisation.. liaisons entre les piéces) graces aux
Restauration... contraintes déclarées lors de la

construction de 'assemblage.

Changement de bati...

Propriétés...

Affichage des symboles... On obtient ce travail par clic-droit sur
« Mécanisme » et choix
« Construction automatique ».
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Clic droit sur analyse puis « calcul
mécanique » pour commencer a
exploiter le modéle créé.

Graphe de structure ...
Graphe de structure ... -
__ Hyperstaticités ..,
S Calcul mécanique ...

Calcul mécanique ...

L’utilisateur peut demander 'affichage de I'arbre de structure (ou arbre des

liaisons) et visualiser la structure ou agencement cinématique du PR TR
mécanisme. orioenie 2 ol maipanta (SR oy e 2picet)
Le systéme cinématigue comporte: Le systéme statique comporte:
12 équationis) et 30 équation(s) et
11 inconnue(s) cinématique(s). 31 inconnue(s) de liaison(s) et

Dinconnue(s) de effort(s) extérieun(s).

Graphe de Structure

L'#tude des efforts est possible...

En résumé:

Le mécanisme est hyperstatique de degré 2
et posséde un degré de mobilité

bielle déplaceur<1= Arbre Moteur<1>

<Frécedent || Suvanti> | [ Annuer | [ Aide

Liaison Composante | Type Myt Vitesse |
12 Pivotl Rx (1.0000.. Uniferme  10.000000

Pivot glissantd

Bielle motrice<1= Unité Motrice<1=

Mouvements d'entrée |

Commentaires :

Type d'étude: [Bude cinematique

Unité transfert thermique<1=

Touche droite de la souris = menus contextuels @) Ade (O] Sortie

Nbre de positions: 200

Durée du mouvemert (sec):  10.000000
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Etude cinématique : Utilisation de Méca3D, troisieme partie.

Cj C

[ /" | Consultation de résultats

[maoteur stirling / Etude 06/02/2012 17:57-03

Yitezze du centre d'inertie de Arbre Mateur<1 > par rapport & Chassis<1>

Simulation... i T ernpsls]
Courbes k Simples... 0.00000
0.05000
: Paramétrees... 0.10000

Isoclement de piéces...
. 0.15000
Multiples... 0.20000

Torseurs cinématiques...

Surfaces axoides

Unités

0.25000
0.30000
0.35000

Equiprojectivité...

Position de référence...

Quand le calcul a été exécuté, il devient possible de consulter les résultats,

ou de simuler le comportement de I'ensemble.
i

0.40000
0.45000
0.50000

Wulrds)
-0.000008
0.000005
0.000015
0.000026
0.000036
0.000047
0.000057
0.000087
0.000077
0.000087
0.000057

~
4

| wemys) | Vrim/s) | vamys) | Nomemss)|

Consultation de résultats -

Pigces | Lisisons | Efforts | Trajectaires |

1

Synchronisation

0.2 0_4

—x I
On choisit la piéce a Courbe
Atudi Walmi's)
etualer Vam/s]

Pigce: Arbre Moteurs 1

Type de résultat

R Eférertiel

Chassis<1>
Chassizc1>

On choisit le type de

résultat

@ Translatio

Projection dans le référentiel de Chassiz<1:

() Paosition () Energie cindtique
@ ‘itezze Y ariation EFF
() Accélération
Compozantes
(1 Ratation

= Fy [z [¥]Home

On choisit les
composantes a
visualiser

"]

Dans ce cas :

Un grand nombre de résultats devient alors exploitable

¢ Corhig
@) Aide
0] Sortie

On obtient les variations de la composante de la vitesse linéaire du centre
d’inertie du SEC arbre moteur suivant I'axe Y lors du mouvement.




