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MECA3D est un module de simulation mécanique associé a SOLIDWORKS. Il permet de

Ce guide simplifié vous présente succinctement I'utilisation du complément.

SIMULATION ET GALGULS MECANIQUES

réaliser des simulations et des animations de mécanismes simples ou complexes.

Il permet de calculer et d’afficher des mouvements, des vitesses, des trajectoires, des

acceélérations, des efforts, des énergies, des puissances...

Et de les afficher, graphiqu
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ement en 2D, en 3D ou sous forme de courbes.
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Ce complément permet aussi, bien d’autres analyses qui ne sont pas décrites dans ce guide.
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ATTENTION !

Pour pouvoir I'utiliser, il doit étre déclaré dans les compléments solidworks (menu Outils =>
Compléments => cocher la case MECA3D).

L'ACCES AU MODULE DE SIMULATION.

B Chariot de GolNI A5l

@@ Chariot de Eols)
(4] Annotations

X Face

X Dessus

XX Droite

L. Origine
-8B @ SEC chassis<1> (Défaut<Etat d'affichag
-8B @ (-) SEC Roues avant<1> (Défaut<Etat d'

. S . - @ (-) SEC Roues motrices<1> (Défaut<Etat]

1- Pour avoir acces aux fonctions du 9] () SEC i son finc > D <t i
(- @ SOL<1> (Défaut<<Défaut>_Etat d'affich)

module, il faut ouvrir un assemblage .08 o cont e
comme dans I'exemple suivant.

Et sélectionner 'onglet « MECA3D »

QUASBE-F-or- @B -8 -

@@ =l=])=]

— B Z

¥ Chariot de Golf simplifié.SLDASM

2- L’arbre de construction posséde les
informations suivantes :

e Les pieces (ce terme désigne en
réalité les sous-ensembles
cinématiques)

e Les liaisons (entre les différents

SEC)
o Les efforts (si nécessaire pour les
calculs) :
L 1Fréquence rotation roues ari
e L’analyse (parameétres de .,wj;mm&:smwm.
simulation)

e Les résultats

QASME -F-6o- @ M-8 -

[ [ =]

Pour définir le mécanisme (pieces et liaisons), une fonctionnalité « construction automatique » existe :
e Pourles « Pieces » : MECA3D en crée autant qu’il y a de « piéces » ou de sous-assemblage de premier

niveau dans 'arbre de création de I'assemblage principal.

e Pour les « Liaisons » : MECA3D analyse toutes les contraintes et les transforme en liaisons

élémentaires :

Contrainte(s) Solidworks

Liaison MECA3D

Une seule coincidence

APPUI PLAN

Une seule coaxialité

PIVOT GLISSANT

Une coaxialité et une coincidence entre les 2 mémes piéces

PIVOT

2 coincidences perpendiculaires

GLISSIERE

Tangence

Friction CYLINDRE/PLAN

Contr.Engrenages

PIGNON / ROUE
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LANCER LA SIMULATION

3- Une fois les piéces, les liaisons et les
efforts renseignés, il faut lancer les
calculs de la simulation.

Pour cela, cliquez avec le bouton droit
de la souris sur « Analyse » et choisir le
menu « Calcul mécanique... »

Une premiére boite d’information
apparait, donnant des indications
importantes sur le mécanisme.

Une des informations utiles est
disponible dans « En résumé » : c’est le
nombre de degré de mobilité.

Pour un mécanisme simple il faut qu’il
soit égal a 1.

La boite de dialogue suivante permet de
régler tous les parametres de
simulation :

e Le mouvement d’entrée : il faut choisir
une liaison de pilotage du mouvement

e Le type détude Géométrique,
cinématique, statique ou dynamique.

e Le nombre de positions : Cest le
nombre de positions que le logiciel

calculera (un nombre élevé augmente la
précision mais aussi le temps calcul)

e La durée du mouvement
Généralement on régle ce temps pour que
le systéme parcoure un cycle complet.

30/08/2015

¥ Chariot de Golf simplifié.SLDASM

6 SEC Roues avant<1>
- &3 SEC Roues motrices<1>

Engrenage Roue / vis sans fin
Contact SOL / Roues AR
Contact SOL / Roues AV

Graphe de structure ..
Hyperstaticités ...

Calcul mécanique ...

" |_ 2.Vitesse d'avance du chariot

[EB ECRE=R EOR ==

Analyse du mécanisme

Analyze cinématique
Le araphe de structure du mécanisme
prézsente 2 cyclelz] indépendant(s):

Le sypstéme cinématique comparte:
12 équation(z] et
10 inconhuels) cinématique(s)|

Résume

Le meécamzme ezt hyperstatique de degré 3
et pozséde un degré de mobilité égal & : 1

Analyse Statigue

Le mécanizme comprend 4 pigce(s]
[ bati non compriz ].
Le spstéme statique comparte:
24 équation(z] et
26 inconnues] de liaison(s) et
D inconnuelz] de effort(z] extérieurnz].

L'&tude des efforts est pozsible...

Afficher 'analyse au lancement du caloul

W Continuer 3 &nnuler

Choix des paramétres de calcul

D° de mohbilité de la liaison
T :translation ou R :rotation

& Scénaio Liaison pilote
M= Liais, | Compos. \rement| Vitesse | Complément |
1 |IZ PivotVis sans.. Rx(9.92513.. Uniforme  0.000DOD

Uniforme, variable

Rotation en tr/min
Translation en m/s

Durée du mouvement [zec): |05

ou libre
[ Mouvements d'entrée
Type d'étude: Cinématique ~ Commentaires
Mbre de positions; 1200 Pour le paramétrage de la vitesse du moteur,

indiquer celle trouvée lors de la simulation
de la commande du chariot

@ ) ®

O @

Lancer le calcul

Parametres trés
importants !!!

Page 3/7

GUIDE_MECA3D 2015.docx



MECA 30 Ay

2014 LOGICIEL

VERIFIER LA SIMULATION

=8 Cheriot de Golf smpiifie SLOASM [EOH EPAE=S BoR =

Une fois le calcul effectué, il faut se rendre
dans le menu résultats (clic droit).
Le premier réflexe doit étre de vérifier la
simulation graphiqguement.

g Simulation - X
» H M« lIl
"

Selection  Mouvement IFlchlars AVII T4

Pour ce faire choisir le menu simulation... e e R;"i’fs
Vous pouvez lancer la simulation en cliquant DJLissons

sur I'icéne « lecture » et gérer la pause, le pas — ertment BT i

a pas, la vitesse d’animation, le nombre de
position d’'incrément, inverser le sens... R

B ouprciective.

Witesse

Torseurs cinématiques...
Surfaces axoides

Sauvegarder les options

Position de référence...

LES COURBES

1 Chariot de Golf simpliié SLDASM [EER(EERE= EOR ==

Les autres résultats importants sont les courbes
sur lesquelles vous pouvez relever les valeurs
des différents éléments calculés (position,
vitesse, accélérations, efforts...).

Afficher
Modifier...
Supprimer...

Propriétés...

< >)
T [_Modele

1.Fréquence rotation roues arriéres [Chariot de Golf simplifié / Etude 28/08/2011 15:12:33] O X
Tempste) | waradls) A
d/
0000000 0000000 efeds)
0.000417 0.000000 il = =0 LA ==t
0.000333 0.000000 !
0.001260 0.000000 I
0.001667 0.000r="
0002063 0,000 Afficher les positions
0.002500 0.000( N
Z Z z Choix des unités
Les résultats sont donnés par défaut dans les ooty oom
., R . . 0.003333 0.0001 Copier les données
unités du systéme international. L R e —
Il est possible de les personnaliser en cliquant nopes oo Créerun repport -
. 0.005000 0.000000
avec le bouton gauche sur la liste des valeurs : ooy 0000 ‘
. L, 0005033 0.000000 ‘
« Choix des unités ». D00B5D 0000000 - ! Définition des unités %
0.00BBET 0.000000 1!
nnaznas 0. nonnon & "j | Ab . D d .
Echeleaichags | 1 ‘ soisses rdonnees
E defs adia 5]
WStz ozt . ! milliseconde(ms) dearé/sec(deals] Cancel
[m 5 = { mintefmin] tourminftr/min]
—— heurelh]
Courbe 0 Config
wilradds) ©) Ahide
8] Sottie
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LES TRAJECTOIRES
Trajectoire i Il est possible d’afficher la trajectoire d’'un « Point de passage »
piccece bose ~— o« | | appartenant a une « Piéce associée » par rapport a une « Piéce de
SECTed Ceulour .= | | base » (menu contextuel « ajouter » du dossier « trajectoires » des
Point de passage e « Résultats »).

Pour le point de passage, on peut sélectionner un « sommet »

d’'un volume ou un point d’'une esquisse.
- Il est aussi possible d’afficher un champ (des vitesses, des

As Point2D <Pointl @Centres... . .
Position du mécanisme

Figce associge Auto| W« w0

SEC Porte balais<1> Intervalle 2 B
. | accélérations...)du point. Attention au réglage de /'échelle d’affichage.
Ehamp & afficher Mouvement] Fichiers A%l Trajectoires lCDL LN [
Vitasse | couew -] Echelle 01 z H H
. Il est ensuite possible 5T aa; e 0
d’afficher la trajectoire et le champ 7] Traj J2 « BALAI { FIXE E
en dynamique avec I'onglet « TRAJECTOIRES » de I'animation. 7] Traj J3 e BALAI / FIXE -
. . ; V| Affichage dynamigue
Cochez « Affichage dynamique » et « Isolés » 7 Afichage champs
Seuls Jllsolés
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Sélection du type de liaison LES EFFORTS
S . - s 2
;{—% C‘jflj et bl Avant de procéder a une étude STATIQUE ou DYNAMIQUE, il est
P e A nécessaire d’'indiquer les actions mécaniques extérieures au systéme étudié.
S ‘/Zj vf 2 C . , . L, .. .
e WAL Vet (M es actions mécaniques sont nommeées efforts dans le logiciel et il est
= 29 e % possible d_e les defl_nlr par la fonc:uon « AJOUTER » du menu cor]textuel.
Inconnu e Inconnu 163 1., Verininconnu  Moteur incen. Il existe plusieurs types d’efforts correspondant a des résultantes et
iy # moments ou des couples.
Ressort variable Amortisseur v... Barre de torsion
< Frécédent [ Suvant> | [ Teminer | [ Aide |
o EFFORT CONNU (CONSTANT
Ou VARIABLE) Définition de données
Pour d.éfinir ce type d’gffoﬁ il est .nécessaire Q’indiquer sur quelle piéce il |P2““:D"ff;§f;mz@&__| |Re““““é'é"“°e
s’exerce, puis le point d’application (point de réduction) et enfin les valeurs des 4
composants du « TORSEUR » de I'action mécanique. e -
Il existe 4 types différents : v ol ] | v
CONSTANT : L’intensité est constante tout au long de la simulation. = U =
VARIABLE : L’intensité peut varier au cours du mouvement. Il faut définir
une « COURBE » pour son évolution qui peut étre fonction du
temps ou d’un paramétre de position ou de vitesse (voir
définition des courbes) <Pricédont || Temner ] [ Amder ] [L_Ade

FIXE : Direction fixe dans le REPERE GENERAL
LIE A LA PIECE : Direction fixe par rapport a la PIECE SELECTIONNEE

e EFFORT MOTEUR
Pour ce type d’effort il est juste utile de désigner une liaison pivot (a la limite pivot glissant) et le couple sera
directement défini entre les 2 pieces de cette liaison autour de son axe principal.

e EFFORT de type VERIN, RESSORT, AMORTISSEUR et BARRE DE TORSION
Ce type d’effort est nécessairement entre 2 piéces et oblige a sélectionner 2 points d’ancrage (un dans
chaque piéce) pour connaitre la direction du vérin, du ressort, de 'amortisseur ou de la barre de torsion.
Ensuite il faut rentrer les valeurs suivantes

VERIN : L’intensité du vérin qui peut étre constante (valeur en N) ou variable (Courbe).
RESSORT : Il faut définir la RAIDEUR en N/mm (qui peut étre variable) ainsi que la longueur a vide (longueur
libre).

AMORTISSEUR : |l faut définir la CONSTANTE d’amortissement en N/ (m/s) (qui peut étre variable) ainsi que la
longueur initiale.

BARRE DE TORSION : C’est un ressort de torsion pour lequel il est nécessaire de définir la RAIDEUR en Nm/deg
ainsi que I'angle de précharge en deg.

Pour les ressorts il est possible d’afficher une représentation 3D en utilisant les options de I'effort.

° EFFORT |NCONNU Reésultante (N ) Moment { N.m }
Pour ce type d’effort il faut renseigner uniqguement la direction en indiquant  *x ° x 0
+1 ou -1 dans les composantes du torseur. vo v
Z 0 zZ

83

Pesanteur

® M Repére de référence
Dans meca3dD, il est possible de définir le champ gravitationnel en utilisant I'icbne S

S P .
2 de la barre MECA 3D ou le menu contextuel « accélération de la pesanteur ». Il JR— —
suffit ensuite de rentrer sa direction avec +1 ou -1 dans I'axe et le repére appropriés. x 0
- ”, T . .« a K Annuler
Les masses utilisées sont celles définies dans les pieces ! M
Aide.
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LES COURBES DE PILOTAGE

Dans meca3D, il est possible de paramétrer des déplacements, des vitesses ou des efforts variables a partir
d’une courbe.

Meca3D | Toolbox Fenétre 2 -El Mini F1 CeC sur piste_MECA 3D

R L, Ajout des composants '

Ces courbes peuvent étre créées avec un des 2 Courbes Définition.. i
éditeurs accessible par le menu « Meca3D » de  |,... »| |tmport xcel..
Soldiworks ou par le menu des programmes « Outils » de Résultats » E:Z;US:I-Z:}};W
Meca3D . Affichage des symboles...

Options... Personnaliser le menu

Ce guide vous présente la nouvelle version de I'outil outs . b e retten o
d’édition de courbes qui est légérement plus intuitif que ’ s © Ancenne verson (MecaD )
|’anCIen . Rubriques d'aide Meca3D (©) Mouvelle version ( Mecaplan SV )

A propos de Meca3D...

Personnaliser le menu

|ttt et it | il ittt it I
i Pour afficher les outils supplémentaires il faut i | On peut choisir d’ajouter des points |
1 - I 7 . 1
! asser par le menu « Affichage » L manuellement ou avec une équation.
(I F_)______p _____________ _____g_J U B ‘,_____,__.___,____q__.,______.__:!\TIONSMECANIQUE.. SRICE X
. ) P ——— . 7 -
Il est parfois nécessaire de L Fchier Edtion Afichage Aide ¢ -~
lisser la courbe [ % 888 v 3040 - s Gt ae e ¥ =
J‘F T 5 ""F\‘ % % = Epaissel@ pD‘mS@ +§||, dﬂ @ ﬂ‘[{ m min - max moy. H- -DI -+
s
Carlson //, ID\J | huuré e |FDUI?DdDIDn":d | 370 4vitesse (mis)
Spline -7 S oo 0.00
¥ Linéaire 2 ,’, Al i 28
________________ = L |

On peut afficher les dérivées
ou I'intégrale de la courbe

Boite de création de i
points par equation !

____________

i Boite « Unités et labels des | B B

1 P’ﬂ !

: axes » ") : 165 J“V—\‘

_____ Sso ’a’—____________@_l Xminll— IXmﬁx' l— Nhlre paints ’— ? \/I I
Axe des abscisses 123

! {iemps
Label de |'axe: [Eils -

Il est souvent

préférable de &1
eelde=lonnecs désigner I'unité du tomg

Y 0.0 —f feu
Label de I'axe:lm paramétre de la
courbe |
Lnite: mys | =
[ Courbe périodique K Vs MNombre de dél:lma\es‘z ﬂ 1.0 0.0 1.0 2.0 3.0 4.0 5.0 6.0 7.0 .0 3.0 10.0

Généralement la variable d’abscisse de la courbe étant le temps, il est donc nécessaire de définir une
abscisse purement positive (Xmin = 0).

Dans le cas ou la courbe n’est pas périodique, il est préférable de définir la limite maximale de
I’'abscisse correspondante au temps final de la simulation auquel cas un message d’erreur s’affiche
pendant le calcul.

Il est possible aussi, de paramétrer une force, un déplacement ou une vitesse en fonction d’'une composante
de position ou de vitesse d’une liaison. Pour cela il est nécessaire de tenir compte de la variation prévisible de
cette composante pour les limites de I'abscisse.
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