TP de création d'une simulation de
machine automatisée avec Virtual
Universe Pro

Dépileur (theme de BTS CRSA) depuis
un projet DS Solidworks V2

(avec import des contraintes)

Avec l'aimable autorisation du Lycée VAUVENARGUES (Aix en Provence)
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ce tutorial.

Pré requis
Ce tutorial utilise Virtual Universe 2.101. Les versions suivantes sont compatibles.

La derniére version de Virtual Universe Pro peut étre téléchargée a I'adresse www.irai.com/vup

Symboles

Les symboles suivants sont utilisés dans les copies d'écran :
Clic gauche de la souris : {3

Double clic gauche de la souris :<}:|2

Clic droit de la souris : =)

Glisser déplacer : c%>

Entrée d'un texte au clavier : ¢D§

Sélection dans une liste : (g

Introduction
Ce tutorial version 2 est une évolution de la version 1 montrant l'importation des contraintes depuis
Solidworks et le gain en terme de configuration qui en découle.
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Rappel sur la navigation dans le monde 3D

A—’ ' ,‘d e Molette enfoncée + mouvement
de la souris ou rotation molette = \’
translation [y
Molette =zoom \\

Clic bouton gauche = actions Bouton droit enfoncé +

(—,) mouvement de la souris =

rotation

\, Clic et glisser bouton gauche =
) saisir les objets

-

Fichiers

Les fichiers utilisés dans ce tutorial sont disponibles au téléchargement sur notre site Internet. Le
projet en cours de création a été sauvegardé en différentes étapes identifiées par un numéro
d'indice dans le fichier. Dans ce document, les différents points de sauvegarde sont identifiés par un

repérage #<n > avec <n>=I'indice, par exemple #3 fait référence au fichier dépileur#3.vu
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Tutorial
1- Transfert du modéle Solidworks vers Virtual Universe Pro

1.1 - Ouverture de I'assemblage complet de la machine depuis Solidworks

55 SOLIDWORK lc-2-6-%-9 - 058- dépieunz B rechercner des commandes D)9 @R
S PN LB m B L]
ants. linéaire d... Fa ‘composant

T
P W dépieury2 Defat <Etat dafichage-15)
& 55 Hatorique.

3 Capteurs

& (A] Amatotons

Plan de face

Flan de dessus
Plan de drote

Ongre
R (7 eremble-fixe <1> (Défaut< <Défout>_Fiat dafichage 1)

)
5 W 0ua_7-Dogt< 1> (Défaut<<Défaut>_Apparence Etat daffichage>)
R W 0ta_7-Corp verin D25<1> Défaut< <Défaut>_Etat d'afichage 1)
)

D O 7Tige vern D25-1-aurfoce 1

 O14_7xaton tge-1-surfacel
% § W 04A_7-Corp verin D25<2> Défeut< Défaut>_Etat daffichage 15)
& 2- CHA_7D0igt<2> Défst<<Défaut>_Apperence Etat daffichage>)
-

% 8] Contrantes dans dépleurv2
.

Orgne
- O1A_7Tige verin 025-1surface .
D Ot 7 Fouaton tge-1mfoce
=% )
G W 04a_7-Corp verin D25<3> Défaut< Défaut>_Etat daffichage 15)
® 2. CHA_7-D0igt<3> (Défiut< <Défaut>_Apperence Etat dffichage>)
& - g )

8] Contraintes dans dépleur2

1.2- Importation dans Virtual Universe Pro

Importer depuis Solidworks ou un fichier 3dxml (Solidworks ou Catia) x|

Importer un fichier 3dxml
(ce fichier doit avoir &té exporté au préalable depuis Solidworks ou Catia)

[

Importer depuis Solidworks H
{'assemblage & importer doit étre ouvert dans Solidwarks sur le méme PC)
Les contraintes définies dans peuvent Efre importées C:

Annuler Suivant >
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Importer depuis Solidworks x|
L'assemblage & importer doit tre ouvert dans Solidworks avant de diquer sur “Importer™

Echelle dimportation

1] T T S C:l

I aormalise es geometries. 5inon coche, lesvaleurs des positions et rotations des pieces
05 GCONSErVEES

[ Importer les contraintes
[¥ Exporter automatiquement depuis Solidworks <:|

it

Virtual Universe ]

@ L'importation des contraintes depuis Solidworks fonctionne

uniquement si le moteur physique Chrono Engine est utilisé.
Voulez-vous que la configuration du projet Virtual Universe Pro
soit modifiée pour utiliser ce moteur physique ?

Importation E

Importation en cours...

CHA_7-Corp verin D25-4

D crzemie-fixe-1
W systeme suppart e doigt-1
- o 7001

WD O 7Corpvern D251
W cnseridie tge vern 0251
WP CHA_7Com vern D252
- 0w 70002

W cnsembie tge vern 025-2
W systeme suppart de doigt-2
D CHn7Corp vern D253
- 06 7003

WD enserie tge verin 0253
W CHA_7Comp vern D254
- 0 70004

WD crsenive bge ven 0254
D cop vern D401

- e vemDo2

D corp vern D02

- e Vern 0403

WD O Hroueau commandé-2
D Tl commandé-3
D CHa_Troues commands -4
WD O _Trouea commandé-S

FHEEHEEHRIEEHHEEHEES
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2- Sauvegarde du projet Virtual Universe Pro

2.1- Sauvegarde

@ Virtual Unrverse P

| idher Bditon Configuraton Simudston 7

2.2- Définition du nom du fichier

T sauve un fichier Virtual Universe x|
e —
k) k) | . - Applications dients ~ formation crsa marseille - - m I Rechercher dans : formation c... m‘
Organiser *  Nouveau dossier == -
| testbuild-desktop-Qt_4_8_1_for_Desktop_- MsvC2010_%| | nom ~ Modifié | | - Taille | |
test-build-desktop-Qt_4_8_1_for_Desktop_-_MSVC2010_ et hourdi e de Achi
| testopency . Dépaletiseur convoyeur hourdis 03/02/2014 18:04 Dossier de iers
testopency-build-desktop-Qt_4_7_4_for_Desktop_-_MSVI . Echantillonneuse_savons 21f12j2013 13:11 Dossier de fichiers
. VSwebCache . Traitement de surface 14/01/2014 17:40 Dossier de fichiers
. workspace
18 Ordinateur

‘q:-« Disque local {C:)

g Disque local (D)

i3 Lecteur BD-ROM (E:)

Ca# pp (VWSTOCKAGE2\stockage 3\STOCKAGE SALVE\docstatic
53 docstation (WWSTOCKAGE2\stockage 3\STOCKAGE SAUVE)
W Phone de Stéphane Massart

?ﬂ Réseau
@ Panneau de configuration

& Corbeille

. .swt

. Application Data

. CC Suppart

. Applications dients

. Applications tests LI

=
Nom du ficier : [ dépilewr#1 € ) =]
Type : I\l'lthal Unlversevau) j

= Camerlesdosstersl | Enregistrerz:: Annuler |

4

Astuce : en incluant #1, l'indice (le nombre derriére #) sera automatiquement incrémenté a chaque

sauvegarde permettant ainsi en retour aisé a une version antérieure en cas de mauvaise

manipulation. Pensez a sauvegarder régulierement en phase de création d'un projet.

#1
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3- Paramétrage du modele

3.1- Définition des types de corps

On utilisera le type "Quelconque (convexe)" pour les objets pour lesquels ce type est indispensable
(pour les rouleaux par exemple). En choisissant le type "Boite" pour les autres objets, on améliore

les performances du moteur physique.

niverse Pro- stop - dépileur#Lvu

Fichier Edition Configuration Simulation ?

l’ Univers
E 9 Monde

%55« Caméra

Lumiére

Lumiére
rite 3d
Nom
Dessin
Position et taille
Position et taille (valeurs courantes)
Matériel
Matériel (valeurs courantes)
Options
Physique
Utilise la physique
Utilise la gravité
L'utilisateur peut gppliquer une force 3 l'objet
Type de corps §:I
Objets enfants dont il faut utiliser les géométries
Masse
Coeffident de friction statique
Coeffident de friction dynamique
Pénétration
Joint {iaison) physique avec le parent
22me joint (izison) physique avec un autre sprite 3d
32me joint (izison) physique avec un autre sprite 3d
Tissu
Corps mou
(- Fluide
Sprite 2d
Effet liquide
I~ Mode expert

 parobets @ par pmpﬂétés<:

-85
E3}

(E2R )

E Type de corps
swif

CHA_7rouleau commandé-14
CHA_7rouleau commandé-16
CHA_7rouleau commandé-11
CHA_Jrouleau commandé-13
CHA_7rouleau commandé-15
CHA_Frouleau commandé-12
ensemble tige verin D25-3
corp verin D40-1
CHA_7-Doigt-4

CHA_7-Corp verin D25-4
CHA_7-Corp verin D25-3
CHA_7rouleau commandé-2
ensemble tige verin D25-4
tige Verin D40-2
CHA_7rouleau commandé-5
ensemble tige verin D25-1
CHA_7rouleau commandé-3
CHA_Frouleau commandé-4
corp verin D40-2

tige Verin D40-3
CHA_7rouleau commandé-8
CHA_7rouleau commandé-7
CHA_7-Corp verin D25-2
CHA_7-Corp verin D25-1
CHA_Frouleau commandé-10
CHA_7rouleau commandé-9
CHA_7-Doigt-2
ensemble-fixe-1

ensemble tige verin D25-2
systeme support de doigt-1
CHA_7-Doigt-1

systeme suppart de doigt-2
CHA_7-Doigt-3

Boite
Quelcongue (convexe)
Quelconque (convexe]

Quelcongue (convexe)
Quelconque (convexe)
Quelcongue (convexe)
Quelconque (convexe)
Boite
Boite
Quelconque (convexe)
Boite
Boite
Quelcongue (convexe)
Boite
Baoite
Quelcongue (convexe)
Boite
Quelcongue (convexe)
Quelconque (convexe)
Boite
Boite
Quelconque (convexe)
Quelcongue (convexe)
Boite
Boite
Quelconque (convexe)
Quelconque (convexe)
Quelcongue (convexe)
Boite
Boite
Boite

Quelcongue (convexe]
Boite =l
Quelconque (convexe]

systeme support de doigt-2
sw 1fjsysteme support de doigt-2

35 sprite(s) 3d,0 comportement(s)

Attache fun |,
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3.2- Suppression de la gravité sur la partie fixe.

Fichier Edition Configuraton Simulation ?

u Univers 3 Utilise la gravité
1 swif False
= 9 Monde CHA_7rouleau commandé-14  True

Lumiére CHA_Frouleau commandé-16 | True
: CHA_7rouleau commandé-11  True

==ty Camé
A Camera CHA_7rouleau commandé-13  True

- S0l CHA_7rouleau commandé-15  True
”' swif CHA_7rouleau commandé-12  True
ensemble tige verin D25-3 True
corp verin D40-1 True
CHA_7-Doigt-+ True
CHA_7-Corp verin D25-4 True
CHA_7-Corp verin D25-3 True
CHA_7rouleau commandé-2  True
ensemble tige verin D25-4 True
tige Verin D40-2 True
CHA_7rouleau commandé-5 True
ensemble tige verin D25-1 True

CHA_7rouleau commandé-3  True
CHA_7rouleau commandé-4 True
corp verin D40-2 True
tige Verin D40-3 True
CHA_Trouleau commandé-8  True
CHA_7rouleau commandé-7  True

CHA_7-Corp verin D25-2 True
CHA_7-Corp verin D25-1 True
CHA_Frouleau commandé-10  True
- Monde - P
améra = CHA_7rouleau commandé-2  True
" CHA_7-Doigt-2 True
umigre
rite 3d ensemble-fixe-1 False <:|
B Nom ensemble tige verin D25-2 True
[#- Dessin systeme support de doigt-1 True
[ Position et taile CHA_7-Doigt-1 True
[ Position et taile (valeurs courantes) systeme suppart de doigt-2 True
[ Matériel CHA_7-Doigt-3 True
[ Matériel (valeurs courantes)
[ Options
- Physique
Utilise la physique
Utlise I gravité €
L'utilisateur peut appliquer une force & l'objet
Type de corps
Objets enfants dont il faut utiliser les géométries
Masse
Coeffident de friction statique
Coefficent de friction dynamique
Pénétration
(- Joint {iiaison) physique avec le parent
[} 28me joint (iaison) physique avec un autre sprite 3d
[} 3éme joint (iaison) physique avec un autre sprite 3d —
Tissu
Corps mou
[ Fluide
Sprite 2d
Effet liquide _|
™ Mode expert

35 sprite(s) 3d,0 ¢
" par objets & par propriétds

[

™ Mode expert

% par objets <:|ar propriétés

#2
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3.3- Paramétrage
3.3.1- Création de comportements pour le pilotage

Nous allons créer des comportements pour centraliser le pilotage des actionneurs (un seul
comportement pour piloter plusieurs actionneurs) : un comportement "inout" pour faire rentrer ou
sortir les doigts, un comportement "up" pour faire monter les supports de doigts, un comportement
"down" pour le faire descendre, un comportement "motor" pour faire tourner les rouleaux.

T virtual Universe Pro- stop - dépileur#2.vu
Fichier Edition Configuration Simulation 2

=
g =.. =
s «|[@ Hom
H —)
E ==
& T -
Supprimer... > Lumigre
& Dupliquer b Caméra
. Exorter »IHM
Importer 3
= - . Conbidleur
o suface
Copier
- Coller
[ Lens
[ Mantrer/Cacher >
Optimiser. ..
% ouyir robjet
- Centrer la vue sur l'objet
o Metire en évidence [objet
s =
.. S CHA_Trouleau comms
[+ s ensemble tige verin D
Types de comportement il

Force et couple | Vitesse | Déplacement Ressources | Test | Propriété | Code etsimuation | Entrées /sorties Divers |

Entrée IHM | Sortie IHM Gerer

Jouer un
Jouer un son en
son une fois | boude

Bueun

Réinitialise
Ia simulation
(5top, puis
Run)

Aucun
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rtual Universe Pro- stoj

Fichier Edition Configuraton Simulation ?

|- S ensemble tige verin D25-4

. SR tige Verin D40-2

M- CHA_7rouleau commandé-5
.8 ensemble tige verin D25-1
G CHA_7rouleau commandé-3
S CHa_7iouleay commandé-3
|- S corp verin D40-2

. SR tige Verin 040-3

M- CHA_7rouleau commandé-8
S CHA_7iouleay commandé-7
M- CHA_7-Corp verin D25-2
.S CHA_ 7-Corp verin 025-1
Mgl CHA_7rouleau commandé-10
S CHA_Trouleau conmandé-3
Sl CHa_7-Doigt-2

M ensemble-fire-1

S ensemble tige verin D25-2
S ysteme support de coigt-1
Sl CHA_7Doigt-1

S systeme support de doigt-2

S CHA_7-Doigt-3

ETEGR] J’

Procédez de méme pour la création des autres comportements :

=

= Hom

Alias
Type, etc.
[ Lien

VT A
£ Comportement #1<:|4

Nom
Pour votre usage

Fichier Edition Configuraton Simulaton ?

S cnsemble tige verin D25-1
- S CHA_Trouleau commandé-3
S A Trouleau commandé—4
S corp verin D40-2
| SR tige Verin D40-3
- S CHA_Trouleau commandé-3
. S CHA_Trouleau commandé-7
S CHA_7-Corp verin D25-2
| SR CHA_7-Corp verin D25-1
Sl CHA_7rouleau commands-10
. S CHA_Trouleay commandé-5
gl CHa_7-Doigt-2
S ersemble-fie-1
S ensemble tige verin D25-2
S systeme support de doigt-1
S CHA_7-Doigt-t
S systeme support de doigt-2
S CHA_7-Doigt-3

) @ B

% s

. @ pn
@'num e

inout

™ Mode expert

 parobjets (" par propriétés

#3
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3.3.2- Paramétrage des mouvements de montée/descente

Cliquez sur la tige d'un des vérins verticaux, puis sur "Assistant motion" :

T virtual Universe Pro- stop - dépileurg2.vu *
Fichier Edition Configuration Simulation ?

BI=|

=
=
=
E
=
@
=
a4
@
ES
3
2
5
3

[ gl CHA_7-Corp verin D25-3
----- Sl CHA_7roulesu commandé-2
S ensemble tige verin D254

|- sl tige Verin D40-2
S CHA_7rouleau commandé-5

| S ensemble tige verin D25-1
S CHA_7rouleau commande-3
SO CHA_Trouleau commandé-4

|- S corp verin D40-2

- S tige Verin D0-3

----- S CHA_7roulesu commandé-3

S CHA_Trouleau commandé-7

[H-- sl CHA_7-Corp verin D25-2

S CHA_7-Corp verin D25-1

----- B CHA_Trouleau commandé-10
S CHA_7rouleau commandé-

- CHA_7Doigt-2

S ensemble-fixe-1

S enserble tige verin D25-2

|- Sl systeme support de doigt-1
& CHa_7Doigt1

| sl systeme support de doigt-2
S CHA_7-Doigt-3

o B N B e B
sl n e R

el
==

™ Mode expert

% parobjets ¢ par propriétés

Nom
Nom
Dessin
Position et taille
Matériel
Options
Physique

L
o

tige Verin D4

BEHEEE

tige
RX=

=l

35 sprite(s) 3d,4 comportement(s)

o |

tige Verin D40-2
Translation Essayer
Farce Mouvement <:|
Temps
Temps pour aller de Temps pour aller de

(==

Achiver s
~Capteurs
Distance par rapport & labjet [ orp verin D40-1

¥

10 | | 150

Ajwlammml ‘Ajouter des capteurs min et max

Type de commande de mouvement (temps)

x|

r Lt'lecmmmde, mouvement vers max si vrai, mouvement vers min si faux (simulation

o

[¥ Valeur initiale vraie <:|

wérin type simple effet par exemple)

Deux commandes, mouvement vers max ou min suivant [€tat des deux commandes,
: i culesd waes (]

stoppe € wraie
(simulation vérin type doube effet par exemple)

o |
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Vous pouvez cliquer sur "Essayer" pour tester le mouvement ainsi défini (le paramétrage de la course
est celui défini dans Solidworks):

En cliquant sur "Activer max" et "Activer min", on provoque le mouvement respectivement vers le
haut et vers le bas.

tige Verin D40-2 E
Translation Essayer

Farce Mauyvement
Temps:

Temps pour aller de Temps pour aller de
min & max en s max & min en s

. -

Activer min_| Activer max'
~Capteurs
Distance par rapport a fobjet [ corp verin D401

£

10 70.6984 | 150

Capteurs |

Ajputer un capteur Ajouter des capteurs min et max:

Un nouveau clic sur "Essayer" met fin a I'essai.
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3.3.3- Création des capteurs associées au mouvement de montée/descente

Les capteurs min et max:

tige Verin D40-2 #
Translation Essayer

Farce Mouvement
Temps
Temps pour aller de Temps pour aller de

min & max en's maxaminens

o -

oo JEEESy 7]

Activer min | Activermax | ..
~Capteurs
Distance par rapport a fobet  [Torp v 00 ©

F:

10 | 150

Capteurs I

Ajouter un capteur

Alouter.des.canteurs min.stmax,

<;ZI

Le capteur pour la position intermédiaire

tige Verin D40-2 =
Translation
Force Mouvement
% Temps
o Temps pour aller de Temps pour aller de
g minadmaxens max & min en s
3 4 4
5
5
Activer min  Activer max
—Capteurs
Distance par rapport & lobjet [ corp vern Da0-1
i,
| 10 | 10.5992 | 150
Capteurs I
maxi (bool) 172<...<208
.m\ni (bool) -B<...<28
Ajouter un mpbeur<:| Ajouter des capteurs min ek max
Capteur x|

r~Zone de détection

N
on r
| middle] q_P
Type
Début Fin
Tor Pasition: I 82 118

Pour les capteurs de
position, la mise & [échelle

détermine la valeur iR
retournée par le capteur Valeur pour début Valeur pour fin
pour |z position de début et T I 1

|a position de fin. Les autres
valeurs sont extrapolées.

e
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tige Verin D40-2 #
Translation Essayer

Farce Mouvement

Temps
Temps pour aller de Temps pour aller de.
min & max ens maxamnens

o -

oo JEEESy 7]

Activer min  Activermax | ...
|~ Capteur
Distance par rapport a fobjet [ corp verin D401

F:

— — —

|10 |1.u.5992 I]SO

maxi (bool) 172<...<208
@ rmini (bool) -8<...<28
.m\ddla (bool) 82<...<118

Ajaliter des capteurs min et max

Vous pouvez éventuellement vérifier le fonctionnement des capteurs en cliquant de nouveau sur

"Essayer" :

Virtual Universe Pro- stop - dépileur#3.vu *
chier  Edition  Configuration  Simulation 7

tige Verin D40-2 E
Translation

Force Motivenert

¥ Activer min | Activer max ..
~Capteur
Distance par rapportalobjet  [orp verin D401
o

— — —
[0 [8.0256 [0

maxi (bool) 172<... <208
.mmi (bool) -B<...<28
@ ridde (bool) 52<...<118

Ajouter um capteur] Ajoiter, des capteurs i et ma |

LONOL JUEBESY T

Pour quitter I'assistant, cliquez de nouveau sur Essayer (si un essai est en cours) puis sur
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3.3.4- Création d'un lien avec les comportements "up" et "down"

0 virtual Universe Pro- stop - dépileur#3.vu *
Fichier Edition Configuration Simulation ?

=
C
g
d = swif ][ Hom
= Type, etc.
ul S CHA_Zrouleau commandé-14 5 Lien
----- S CHA_7rouleau commandé-16 Waleur initiale 0

i Valeur courante 0
----- S CHA_Trouleau commandé-11

S CHA_7rouleau commandé-13
----- S CHA_Frouleau commandé-15
S CHA_7rouleau commandé-12
- S ensemble tige verin D25-3
S corp verin D40-1
|- Sl CHA_7-Doigt-4
S CHA_7-Corp verin D25-4
|- gl CHA_7-Corp verin D25-3
----- S CHA_Trouleau commandé-2
[ s ensemble tige verin D25-4
|| s tige verin D40-2
@ cad (ects.nd)

e
£ nove
Q::i tomin <:|
S e

i:é;‘i mini

Conversion des données Copie (pas de conversion)

I

[en B B M W]
L6 g

S0

Sélection d'un comportement =l

----- WK CHA_7-Corp verin D25-1 El
----- S CHA_Trouleau commandé-10

----- S CHA_Trouleau commandé-9
----- S cHA_7-Doigt-2

----- S ensemble-fixe-1

----- S ensemble tige verin D25-2
----- S systeme support de doigt-1
----- S CHA_7-Doigt-1

..... 0 motor

© Cheminlocal & Chemin global <:|Wu|e( En:l:
A

Procédez de méme pour associer "tomax" a "up".

Procédez de méme pour |'autre mouvement vertical.

24
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3.3.5- Paramétrage des mouvements des doigts

Cliquez sur la tige d'un des vérins associés aux doigts, puis sur "Assistant motion" :

@ virtual Universe Pro- stop - dépileur#4.vu

Fichier Edition Configuration Simulation 2
=
g
i D vonce
E - ] :Lum\ére
) 254 Caméra
g ‘ 50l
i— = - e
----- S CHA_Trouleau commandé-14
s CHA_7rouleau commandé-15
----- S CcHA_Trouleau commandé-11
S CHA_7rouleau commandé-13
----- S CHA_Trouleau commandé-15
s CHA_7rouleau commandé-12
[ ensemble tige verin D25-3
S corp verin D40-1
[ CHA_7-Doigt-4
S CHA_7-Corp verin D253
[FF-- sl CHA_7-Corp verin D25-3
s CHA_7rouleau commandé-2
[ g ensemble tige verin D25-4
S tige Verin D402
----- sl CHA_Trouleau commandé-5
S cnsemble tige verin D25-1
----- sl CHA_Trouleau commandé-3
s CHA_7rouleau commandé-4
[ sl corp verin D40-2
S tige Verin D403
----- sl CHA_Trouleau commandé-8
S CHA_7rouleau commandé-7
[FF-- sl CHA_7-Corp verin D25-2
S CHA_7-Corp verin D25-1
----- sl CHA_Trouleau commandé-10
S CHA_7rouleau commandé-9
s CHA_7-Doigt-2
S cnsemble fixe-1
(... e, crcambls Has uarin MI5.0
ensemble tige verin D25-4 E|
Translation i Essayer |
Force Mouvement
B e
E Temps pour aller de Temps pour aller de
2| minamaxens max &minens
i [ B
El
Aebiver
STrrEcs
Distance par rapport & l'objet md
1
10 |95
[
Ajouter un capteur | Ajouter des capteurs min etmax
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Vous pouvez cliquer sur "Essayer" puis sur "Activer" pour tester le mouvement ainsi défini (le
paramétrage de la course est celui défini dans Solidworks):

T/ Virtual Universe Pro- stop - dépileur#d.vu *
Fichier  Edition Configuration  Simolation 7

ensemble tige verin D25-4 E
Translation

Force: Movvement

Temps

Temps pour aller de
min & max en s

e

- Capteur

Distance par rapport afabjet  [CHa_7-Corp vern D254 ..,

¥y

|
[
/ | 10 |5u.m |95

Bigtterneaptenr] fjouter des capbeurs min ok max

ble tige
0.00010
-2.91458§

DX=-0.0276

Un nouveau clic sur "Essayer" met fin a I'essai.
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3.3.6- Création des capteurs associées au mouvement d'un des doiits

ensemble tige verin D25-4 |
Translation Essayer

Farce Mouvement

Temps
Temps pour aller de Temps pour aller de
min & max ens maxamnens

o o

oo JEEESy 7]

Ackiver
~Capteurs
Distance par rapport afobjet  [cHa_7-Corp verinD254 ..,

F:

10 |95

‘Ajouter un capteur Aioutada@lnlsniletma% _j

Vous pouvez éventuellement vérifier le fonctionnement des capteurs en cliquant de nouveau sur

"Essayer" :

1/ virtual Universe Pro- stop - dépileurg4.vu *
Fichier  Edition Configuration  Simulation 7

——

ensemble tige verin D25-4 ]
Translation

Foree Mauvernent

Temps

Temps pour aller de

min & max ens.

e

Capteurs.
Distance par rapport  fobjet  [cra 7-Corp verin D254

ot

— —

| 10 | 10.5437 |95

maxi (bool) 86.5<...<103.5
.mmi (bool) 1.5<...<18.5

Ajouber ur capteurl Ajouter des capteurs min £t max:

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
V2 : Import DS Solidworks avec contraintes
19



LONoL UERESY T

Pour quitter I'assistant, cliquez de nouveau sur Essayer (si un essai est en cours) puis sur

3.3.7- Création d'un lien avec le comportement "inout"

@ virtual Universe Pro- stop - dépileur#d.vu *

=
= -
[ swif @ tom
B &
= s CHA_7rouleau commands-14 I::e, e
- S CHA_Trouleau commands-15 Valeur initia 0
Waleur cour 0

S CHA_Trouleau commands-11 Conversion Copie (pas de
. S CHA_Trouleau commands-13 Valeur cour 0
s CHA_7rouleau commandé-15
- S CHA_Trouleau commands-12
I sl ensemble tige verin D25-3
- Sk corp verin D40-1
F sl CHA_7-Doigt-4
-8 CHA_7-Corp verin D25-4
l S CHA_7-Corp verin D25-3
- S CHA_rouleau commands-2
- s ensemble tige verin D254
@& cadlec1amxt)
£33 il
o nmve<:
{6:} mini
b O maxi
[ gl tige Verin D40-2

. S CHA_Trouleau commandé-5

Lien extern False

[ B B

Sélection d'un comportement 2

----- S CHA_7-Corp verin D25-1 =
----- sl CHA_7rouleau commandé-10

----- S CHA_Trouleau commandé-9

----- g CcHA_7-Doigt-2

..... S ensemble-fixe-1

----- gl ensemble tige verin D25-2

----- S systeme support de doigt-1

----- s CHA_7-Doigt-1

----- S systeme support de doigt-2

Procédez de méme pour les trois autres doigts.

#5

A ce stade, vous pouvez tester les mouvements définis :
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| 0 roue cammand-1
[H W Ca_7-Corp vern D252
07 Corpven D251
g T ————y
W CHa_Trouea commandé-4
- C 702

[ NpE——

O enenbe toe vernD252

B @ weany

=

P o
i i
O

O sysieme wpport de o1
- C 700t 1

- <yzteme support de doigt:2
- 07001

gt

i 9:::3 .
=

p

D Cn_Troues commandi-15
WD 0a_Troues commandé-12
FH @ ensenble toe vern 0253
- copvern DAL
- o 70004
> CH4A_7Corp vern D254
H @ O _7-Corp vern D253
W A _Trodes. commandé-2
- enscnble e verin D254
H 0 te e 002
D Oa e conmandé 5
S ensenbe tge verin D251
W CHa_rouiem commandé-3
WD CHA_Trouesu commandé 4
& cop vern D02
- tge Ve D03
WD CHa_Trouea commandé &
WD 0a e conmandé 7
F P CHA_7Corp verin D252
- 07 <orpvern 0281
WD O _Troueau commandé-10
WD O _Troudesu commandé3
- 0w _700gt2
# - enseroie fixe |
) S ensenbe tge verinD25-2
B @ sy

il oo

0 move : (1.000000,1,000000)
o i : 0.000000,0.000000)
s + 0.000000,0.000000)

£ & systeme support de dogt-1
- o 700gt1
- > systeme support de doigt-2
o 0003

oy e
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3.3.8- Paramétrage des contacts pour les rouleaux et les doigts

- Univers <:| Bl Pénétration
: Sol False
@ Monde swif False

CHA_7rouleau commandé-14 False
CHA_7rouleau commandé-16 False \
CHA_7rouleau commandé-11 False
CHA_7rouleau commandé-13 False
CHA_7rouleau commandé-15 False
CHA_Trouleau commandé-12 False
ensemble tige verin D25-3 True
corp verin D40-1 True
CHA_7-Doigt= False
CHA_7-Corp verin D25-4 True
CHA_7-Corp verin D25-3 True
CHA_7rouleau commandé-2 False
ensemble tige verin D25-4 True
tige Verin D40-2 True
CHA_Frouleau commandé-5 False
ensemble tige verin D25-1 True
CHA_Frouleau commandé-3 False <:|
CHA_Trouleau commandé-4 False
corp verin D40-2 True
tige Verin D40-3 True
CHA_Trouleau commandé-8 False
CHA_7rouleau commandé-7 False
CHA_7-Corp verin D25-2 True
CHA_7-Corp verin D25-1 True
21| cHa_Trovieau commandé-10 False
Lamiere CHA_7rouleau commandé-8 False
£ Sprite 3d CHA_7-Doigt-2 False
= Nom ensemble-fixe-1 True
Dessin ensemble tige verin D25-2 True
Position et taile systeme support de doigt-1 True
Position et taille {(valeurs courantes) CHA_7-Doigt-1 False
Matgriel systeme support de doigt-2 True

Matériel (valeurs courantes)

Options

Physique

Utiise la physique

Utiise la gravité

L'utlisateur peut appliquer une force & lobjet
Type de corps

Objets enfants dont il faut utiiser les géométries

Masse

Coefficent de friction statique

Coeffident defriction dynamique

Pénétration

Joint {iiison) physique avec le parent

28me joint (iaison) physique avec un autre sprite 3d
I 38me joint (liaison) physique avec un autre sprite 3d -
- Tissu

- Corps mou
[#- Fluide CHA_7-Doigt-3

. Sprite 2d swiffCHA_7-Doigt-3
- Effet liquide j
[~ Mode expert

C parobets parpmpnétés<:|

35 sprite(s) 3d,48 comportement(s)

I Mode expert

 par tiets {Jrrométés
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3.3.9- Paramétrage de la motorisation des rouleaux

Fichier Edition Configuration Simulation ?

=
(=
g
3 o swif ~|@ Hom
= Dessin
= jouter... [ sprit= 30
ﬁ ----- sEg- CHA_Trouleau command  Supprimer... b Lumiére
i . D .
= N S CHA_Trouleau command BrEE Camera
= Exporter »HM
2 S CHA_Trouleau command  Importer 3
2
3 Contréleur
----- S CHA_Trouleau command Couper Y ourface
S CHA_7rouleau command  Copier 1
Caller
|- S ensemble tige verin D25
Liens
WP corp verin D40-1
" Montrer/Cacher ’
S CHa_7-Doigt-4 Optimiser. ..,
S CHA_7-Corp verin D25« Quvrir fojet
X . Cenfrer la vue sur l'objet
S CHA_7-Corp verin D25 Wetire an évidence lobjet
S CHa_7rouleau commandz
... el ensemble fine verin N75-4

Types de comportement x|

Force et couple |V|tesse| Déplacement Ressources | Test | Propriété | Code et simulation | Entrées [ sorties | Divers |

Applique Applique
Appligue une force une force
une force globale de | locale de
globale frein frein

ique un | Applique un
Appligue un | [Appliqueun  couplenet | couple net
couple net | |couple net globale de local de
globale local frein frein

Applique
une force
locale aux Défini la
objets en force
contact d'attraction

Fichier Ediion Configuration Simulation ?

- i swif ] |& Hom

3 Type, etc.

S CHA_Trouleau commandé-14

Type de comportemer Applique un couple It

L-Eod WCcmpcmement #35<:| B Farce (M) S50M;
X 500
----- K CHA_Trouleau commandé-16 ¢ on
S CHA_Trouleau commandé-11 z on
----- S CHA_Trouleau commandé-13 Appliquer aux fréres | False
- El Lien
S CHA_Trouleau commandé-15 Valeur initiale 0
- S CHA_Trouleau commands-12 Valeur courante 0

) Conversion des donné Copie (pas de conve
[ s ensemble tige verin D25-3 [P pp————

] S corp verin D40-1 Utilise |a valeur de c2

lien externe False
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3.3.10- Création d'un lien avec le comportement "motor"

rtual Universe Pro- stop
Fichier Edition Configuration Simulation ?

=
C
5
o [ swif a||E® Hom
B ) E Type, etc.
- s Cri_froulcau commande- 14 Type de comportemer Applique un couple local
e BOd Wmmportement 235 B Force () S0N; ON; ON
% 0N
S CHA_7rouleau commandé-15 ' on
----- sl CHA_Troulsau commands-11 z on
----- S CHA_Trouleau commands-13 Appliquer aux fréres False
- B Lien
s CHA_7rouleau commandé-15 Valeur initiale 0
----- S CHA_Troulsau commandé-12 Valeur courante 0

Conversion des donné Copie (pas de conversior
Valeur courante interr 0

fEnl

Fl- gl ensemble tige verin D25-3
.S corp verin D40-1
sl CHA_7-Doigt-4
|- S CHA_7-Corp verin D25-4
S CHA_7-Corp verin D25-3
----- S CHA_Trouleau commandé-2
[ s ensemble tige verin D25-4
[ sl tige Verin D40-2
Sl CHa_7rouleau commandé-5
S ensemble tige verin D25-1
S CHA_7rouleau commandé-3
----- S CHA_7rouleau commandé-4

O — -

F
=

False

]
i e

Sélection d'un comportement |
S ensemble-fixe-1 B

|| ## ensemble tige verin D25-2
LEod dst

el
© 3 maxi

S systeme support de doigt-1
----- S CHA_7Doigt-1

S systeme support de doigt-2

 Chemin local & Chein global o

Procédez de méme pour les autres rouleaux.

Astuce : vous pouvez directement faire un copier coller du comportement vers les autres rouleaux :

0 virtual Universe Pro- stop - dépileur#5.vu =
Fichier Edition Configuration Simulation ?

=) - swif =]|@ tom
. 3 Type, etc.
[} #> CHA_rouleau commandé-14 Type de comporte
© 3 & Farce (M)
Supprimer X

S CHA_Frouleau commandé-16

v
¢ Ct
WP CHA Trouleau commandé-11 eeibes z
S CHA_7rouleau commandé-13 o i!:uphquar aux fré
- ien
S CHA_7rouleau commandé-15 Valeur initale

S CHA_Troleau commandé-12 Valeur courante
. Conversion des di

[ s ensemble tige verin D25-3 Valeur courante ir
[l corp verin D40-1 Utilise la valeur de
S A 700gt= Lien externe

=

S CHA_7-Corp verin D25-4
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0 virtual Universe Pro- stop - dépileur#5.vu *
Fichier Edition Configuration Simulation ?

[ swif

S e [ o ]

Ajouter...
Supprimer... 3
S CHA_7rouleau commang  Dupliquer 3
Exporte 5
----- S CHA_Trouleau commani o
Importer 3
S CHA_Frodleau commang
Couper v
[ g ensemble tige verin D25 copjer
S corp verin D40-1 ]
[ i CHA_7-Doigt-4 Liens
»
S CHA 7-CorpverinDzs- | ontrer/Cacher
Optimiser...
[} gl CHA_7-Carp verin D25-  Quvrir fobjet
S CHA Trouleau commany  Centrer la vue sur fobjet
Mettre en évidence [objet

- @igi ensemble tige verin D2
S tige Verin D40-2

----- S CHA_7rouleau commandé-5
|| ##> ensemble tige verin D25-1

----- S CHA_Trouleau commandé-3
U el o A

#H6

3.4- Mise en place des palettes

Pour le détail sur la création de |'objet palette, merci de vous reporter au tutorial V1. Ici, nous nous
contenterons d'insérer un objet "source de palette" et "évacuation palette". Ces deux objets
permettent respectivement d'injecter des palettes dans le monde 3D et de les collecter (retour vers
la source).

0 virtual Universe Pro- stop - dépileur#6.vu
Fichier Edition Configuration Simulation ?

=
=
E H Univers Affichage
- a Physique

- S

4
ES

AJouter.. ' | Options
% | Supprimer
= : %_
T uneprimitive
F-uigll Saller un texte 30
tens depuis ou un fichier 3DYM_ (Soldworks ou Catia)
Optimiser depuis Inventor
Indure dans le rendu depuis Solid Edge ou un fichier U3D
Exclure du rendu depuis Iris 3D
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@ Ouvrir un fichier objet Virtual Universe X
er| .~ Réseau - stockage2 ~ backup ~ dépileur v2 - @ I Rechercher dans : dépileur v2 @l
Organiser ¥  Nouveau dossier -~ O @

2 Recherches ﬂ Nom = Modifié le Type | Taille |

§ Téléchargements
. test

. test-buid-desktop-Qt_4_8_1_for_Desktop_
. test-build-desktop-Qt_4_8_1_for_Desktop_
. test-build-desktop-Qt_4_8_1_for_Desktop_

. testopency
. testopencv-build-desktop-Qt_4_7_4_for_Di
. VSWebCache
. workspace
18 Ordinateur
€ Réseau

(5 Panneau de configuration
& Corbeile |

| palettesink.vuo 08/07/2014 12:43 Fichier YU 1Ko

Mo du fichier: |palctteflow.vuo

x| [objet virtual Universe (o) x|

A
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Wialeix|

Cliquez et déplacez les fleches du triédre pour mettre en place la source de palette, comme ceci :

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
V2 : Import DS Solidworks avec contraintes
27



De la méme maniere, mettez en place le drain :

@ Ouvrir un fichier objet Virtual Universe

mw|h ~ Réseau ~ stockage2 + backup ~ dépileur v2

Organiser *  MNouveau dossier =~ Hi 0
_S‘ Recherches ﬂ Nom = Modifié le Type Taille |
| Téléchargements
U test D paletteflow, vuo 08/07/2014 13:18 Fichier VO TKo

| testbuild-desktop-Qt_4_8_1_for_Desktop_ EEA= LS 2 Fichier VO

| V5WebCache
| workspace
1% ordinateur
eﬁ Réseau
E Panneau de configuration
& Corbeile ;I

Nomn du fichier : [ palettesink vuo x| |objet Virtual Universe ("vuo) |

| Ouvrir 2 Annuler |

4

#8
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A ce stade, vous pouvez simuler le cycle complet :

T r— i dépdeurs v
2

e Edton Configuration Smulston

IR p———r

- > A _Trouess commandé-11

W O _roueas commandé-13

- O CHA_Trodeau commandé-15

B W 0 Poudess command-12

W ensembie tge verin D25-3

- cop vern D401

4 o 7oogs

- 04_7Corp vern D254

W CHA_7Corp vern D253

g O Trodes commandé-2

B eenbie tge veinD254

B e Ve 002

i > O _Troveas commandé 5

£ ensenble s02 verin 0251

- O Troueay commandé-3

B 0 A rouesy commandé 4

4 wpvendn2

) tge e 003

- HA_ oo commanci 8

4 O _Trodeas commandé-7

4O 0 7Corp vern D252

I O _7Corp vern D253

FH - CHA_roueau commandé-10

- O _rodens commandi S

H > 0w 7D0gt2

- evenbie fre-1

- S enserbe toe vein D252

- S systeme support de doigt-1

& 0 7001

FH &> systeme support de dogt-2

4 o 7003

" mout : (1.000000,1.000000)
O3 ™ 1o (1.000000,1,000000)
™ down : (0.000000,0.000000)
R e
] source
4 - sk

Mode expert
© parcties

 par propriétés

EE--
| Type, etc.
Lien

|8

|

Pour terminer, vous pouvez piloter cette simulation a partir d'un automate programmable en

associant des variables automates aux différents comportements ou créer un programme dans un

controleur virtuel (#9).
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