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

Dépileur (theme de BTS CRSA)

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

Pré requis
Ce tutorial utilise Virtual Universe 2.013. 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

La réalisation de cette simulation illustre la résolution de certaines difficultés, notamment |'utilisation
de piéces libres concaves (les palettes) ou doivent pouvoir venir se loger les doigts pour les soulever,
un systéme de lien vérin (translation) / doigts (rotation). Nous avons délibérément conservé certains
éléments non optimisés dans I'outil de CAO (éléments non alignés sur les axes, structuration
incomplete) pour montre que ceci peut étre traité dans Virtual Universe Pro.
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Rappel sur la navigation dans le monde 3D

A—’ ' ) 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- Conversion du modele Solidworks au format 3dxml

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

(@ Recrercher dos o de sodvors 50 -] Rz, B &3

B Ec® R

oA
& 5B () A palette<1> Défout <o)
Mates

£
5 8B Pie_poleties

1.2- Exportation

25 sounwores [Jre O-&-M-:
= 1 |Newen cxan
Inérer des ]
Ele ot g :wtm :::: | 1o
- mou
m-n—- 8 Créder une mise en olan & partr de Massemblage. ET
STEIRIS] P e i
¢ a— ] coies
[T T —— e E———— Vo
() copteurs FIE N
] Amotatins
- e e pce...

1.3- Sélection du fichier de destination

[ — =@
e 2l _tom- adtire
3.1 fr b, M .
o v ot v [
i st seshmp-Qt_4.5_1_for_Desiton__MSVC2010_ i Echantiomeuse_saars 2013 o

iy ) tranert o mface W
L st desonp Q_AT_4_f Desinp_ 3
VineeCahe

. ockatons s 9] '_:l
N e e e ‘= 5
ype [T LI |
espten: s o

| =1 |
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2- Importation dans Virtual Universe Pro

2.1- Ouverture de la fenétre de configuration

T Virtual Universe Pro- stop
Fichier Edition | Configuration Simulation ?

Fenétre de configuration Shift+C

2.2 - Sélection du type d'importation

P s ety

Métode d'importation depuis Solidworks x|

& Importer un fichier 30)<ML<:|

Importer depuis Solidworks via 30XML {ouvrir 2u prélable un aszemblage ou une pidce
dans Solidworks)

Importer depuis Solidworks mode COM (ouvrir au prélable un assemblage ou une piéce
dans Solidworks- métode plus lente)

Hescatesend i | [ o]
¥ | Convertir les contraintes en liaisons e oK
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2.3- Sélection du fichier a importer

Importation d'u
Y
s

Organiser ~  Nouveau dossier

jer 3DXML

~ Applicatons dients ~ formation crsa marseile ~

| Rechercher dans : formation .

- 0e
& Télichargements =l bom = [ Modifé e | v0e | raite | |
o test
| testbuld-desktop-Qt_4 8_1_for_Desktop_ . Dépaletiseur convoyeur hourdis 03/02/2014 18:04 Dossier de fichiers
| test-buid-ceskiop-Qt 481 for Deskiop_ Echentilorneuse_savons 2112/201313:11  Dossier de fichiers
. test-build-desktop-Qt_4_8_1_for_Desktop_ Traitement de surface 14/01/2014 17:40 Dossier de fichiers

. VSWebCache
| workspace
1™ Ordinateur

&, Disque local (C:)
s Disque local (D)
&3 Lecteur BD-ROM (E:)
R pp (\STOCKAGEstockage3\STOCKAGE S/
% docstation (||STOCKAGE? stockage3|5TOC
€ Reseau
(55 Panneau de configuration

& corbeile

Jawt
Application Data

+ CC Support.
. Appiications dients
Appiications tests =
Mom du fichier |CHA,Depa\em;eur,mnvuyeumuurm;,veyz 3DXML | [Fichiers 3oxML ¢"3dbami) |

2.4- Définition des parametres de I'importation

porter depuis Solidworks ou un fichier 3dxml

[ Utiliser les paramétres par défaut<:| :I
Importer | Annuler |
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Paramétre d'importation Solidworks ou 3dxml

Importer depuis Solidworks ou un fichier 3dxml

2.5- Déroulement automatique de I'importation

Importer depuis Solidworks ou un fichier 3dxml
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3- Sauvegarde du projet Virtual Universe Pro

3.1- Sauvegarde

@ Virtual Unrverse P

| idher Bditon Configuraton Simudston 7

3.2- Définition du nom du fichier

T sauve un fichier Virtual Universe x|

OO | . = Applications dients ~ formation crsa marseille -

e m I Rechercher dans : formation c... @‘

Organiser ¥  Nouveau dossier

. test-build-desktop-Qt_4_8_1 for_Deskbop_f_MS\u'CZOID_;I Nom =

= -

Modifié le [ rype Taile | |

test-build-desktop-Qt_4_8_1_for_Desktop_-_MSVC2010_

. testopency
testopency-build-desktop-Gt_4_7_4_for_Desktop_-_MSVi | Echantilonneuse_savans
J V5WebCache | Traitement de surface
. workspace
18 Ordinateur

£ Disque local {C:)
(g Disgue 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

. Dépaletiseur convayeur hourdis

03/02/2014 18:04 Dossier de fichiers
21f12j2013 13:11 Dossier de fichiers
14/01/2014 17:40 Dossier de fichiers

=
Nom du fichier : Idépileumj c: 'r'>

Type : I\l'lthal Unlversevau)

= Cacher les dossiers |

=l
| Enregistrer Z::l 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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4- Paramétrage du modele
4.1- Paramétrage des objets "libres" : les palettes
4.1.1- Suppression des objets palettes (pour n'en garder qu'un)

4.1.1.1- Sélection des objets a supprimer

Fichier Edition Configuraton Simulaton ?

= u Univers
E@ World

Light

B, Camera
- “ Floor
[ swif
ﬂ CHA_palette-10 \
L+ 3 CHA_palette-o|
» CHA_palette-6|
1 CHA_palette-7|
BTN Chia_palette-
»‘ CHA_Convoyeur Hourdls-1
[ migi CHA_7-Dépaletiseur-1 $<:I + Ctrl
= ﬂ CHA_palette-1

=
c
5
g
5
a

=
&
by
ES
3
2
5
5

[ -

CHA_pal

CHA_palette4

CHA_palette-5 j
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4.1.1.2- Suppression

Fichier Edition Configuration Simulaton ?

Univers

B 9 World

Light

555« Camera

—
=
=3
d
=
@
—
§
o
=S
3
2
E
S

S CHA_Convoyeur Hourdis-1
S CHA_7-Dépaletiseur-1

M- CHA palette-1

4.1.2- Isoler I'objet palette

Fichier Edition Configuration Simulaton ?

=
=

&

o _H Univers g

- ) Dessin

= 3

= =3 9 World Pasition |
ﬁ Light 1atériel
i Options

& =

3 ) q. Camera Physique
g - S Floor

2 .

5 =] o swif

Sl CHA_Convoyeur Hourdis-1
- Wil CHA_7-Dépaletiseur-1

Ajouter...
Supprimer...
Dupliquer
Exporter
Importer

Couper
Copier
oller

Liens
Montrer/Cacher >
Optimiser...

Centrer la vue sur l'objet
Mettre en évidence 'objet

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
11



4.1.3- Centrer la palette sur le repére

En saisissant les fleches rouges, vertes et bleues, centrez visuellement la palette sur |'origine du
repeére (lignes fines repérées X/Y/Z).
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4.1.4- Normaliser la géométrie

(nécessaire pour le moteur physique pour les objets composés de plusieurs sous-objets)

Fichier Editon Configuration Simulation ?

Fermer l'objet (revenir au projet) |

Nem
q Ajouter... G Dessin
Supprimer... G Position et
Dupiiquer 4 latériel
Exporter » Options
Importer » Physique
— N Sprite 2d
Copler ffet liquide]
Coller Particules
Animation
Liens
Montrer/Cacher »
Optimiser. ..
QOuvrir 'objet
Centrer la vue sur lobjet
Mettre en évidence l'objet

Editer avec MeshLab
Fusionner 3 Editer avec I'éditeur par défaut
Convertr en formes convexes

¥ Mods expert (::
EliEzens 330 sprite(s) 3d,0 comportement(s)
' par objets  par propriétés
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4.1.5- Fusionner les éléments de la palette pour n'en faire qu'un objet

Le but est d'obtenir un objet complexe composé de plusieurs formes convexes utilisable par le
moteur physique. Les palettes doivent en effet pouvoir étre traversées par les doigts pour étre
soulevées.

4.1.5.1- Rendre enfant du premier élément les éléments de la palettes

Fermer fobjet (revenir au projet) |
[]--migi CHA_palette-1
S CHA planche 1000-1

- S CHA_planche 1000-3
Sl CHA_planche 1000-4
S CHA_planche 1000-5
S CHA_planche 10006

-~ S CHA_planche 10007
S CHA_planche 1200-1
Sigs- CHA_planche 1200-2
S CHA_planche 1200-3

- S CHA_planche 12004

- iG> CHA_planche 1200-5
Sge- CHA_planche 12006
S CHA_plots-1
S CHA_plots-2

- G CHA_plots-3
S CHA _plots—4
S CHA_plots-5
W CHA plots6

- S CHA_plots-7
S CHA_plots-8
S CHA_plots-3

=
g
El
3
=
g
8
E
E
2

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

=
c
g
d
E

=
i
o
ES
]
£
g
3

Fermer fobjet (revenir au projet) |
[£]-siei® CHA_palette-1
S CHA_planche 1000-1

Ty,

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
14



0 Virtual Universe Pro- stop - d
Fichier Edition Canfiguration

Simlation 7

Fermer ['objet (revenir au projet)

=)l CHA palette-1
[=}--sgi- CHA_planche 1000-1

S cHA_planche 1000-
S CHA_planche 1000-3
S CHA_planche 10004
-SEg® CHA_planche 1000-5
S CHA_planche 1000-6
S CHA_planche 1000-7
S CHA_planche 1200-1
S CHA_planche 12002
8K CHA_planche 1200-3

Fichier Edition Configuration Simulation

S CHA_planche 1200-4
S CHA_planche 1200-5
S CHA_planche 12006
S CHA plots-1
-SEg CHA_plots-2
s CHA_plots-3
-8 CHA plots-4
S CHA_plots-5
S CHA plots-6
-SEg CHA_plots-7
S CHA_plots8
-8 CHA plots-3

4.1.5.2- Fusionner les objets

2

Fermer lobjet (revenir au projet) |

sl cHA

uopow wesssy | [amearn ]

[¥ Mode expert

@ parobjets " par propriétés
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slette-1
B

e T
Supprimer...

S CHAL  Dupliquer

SO CcHa  BxPorter
Imparter

- cHA
Couper

- cHA p—

- cHAy Coller

S CHAL Liens

- cHA Montrer/Cacher
Optimiser...

S CHAL Gy fobget

S CHA  Centrer la vue sur fobjet

» cha Mettre en évidence l'objet

P CHa | CEometE

SO CHA_pioTs=:

SO CHA plots-2

S CHA plots-3

S CHA plots-4

S CHA plots-5

S CHA_plots-5

S CHA plots-7

S CHA_plots-8

S CHA_plots-3

3

tom
Dessin
Position et
Matériel
Options
Physique
Sprite 2d
Effet liquide
Particules
Animation

330 sprite(s) 34,0 comportement(s)

A || ,




4.1.5.3- Supprimer les objets enfants

Fichier Editon Configuration Simulaton ?

i Fermer lobjet (revenir au projet) |
8| | o= cra paettet Nom
E : Dessin
=] = S CHA_planche 1000-1 Position et taille
= Matériel
i ) = o .
) s CHA_plan: [J  Cesprite3d
z S CHA_plan,  Dupliquer »  Cesprite 3d etle nombre de sprites 3D suivant : b
g Exporter 3l t tou:
= S CHAplany o b
!ib CHA_plan
P Couper »

-Si CHA_plan  Copier
S CHA_plan: Coller
S CHA _plan,  Liens
- o
S CHA _plan Ouvrir fobjet
e
S CHA_plandie T0E
s CHA pots-1

d CHA_plots-2
ﬂ CHA_plots-3
-Sig CHA_plots-4
-S> CHA plots-5
-SE CHA_plots-6
-S> CHA_plots-7
-S> CHA_plots-8

S A plots9

4.1.5.4- Fermer l'objet

Fichier Editon Configuration Simulation ?

2
Fermer ['objet (revenir au projet) (‘:'

[ s (4) CHA_palette-1

S (5) CHA_planche 1000-1

“Matériel

-
C
.
g
i
:

(—
i
.
=
3
E
:
:

4.1.5.5- Renommer I'objet

Fichier Editon Configuration Simulation ?

Univers 8 tom
= o

=
=
=4
g
= - .
—| E‘ 9 World. Dessin
ﬁ Light Position et taille
o P Matériel
g Nrq Lamera Options
g S Floor Physique
E] El - swif Sprite 2d
Effet liquide
Sl CHA_Convoyeur Hourdis-1 Partiodes
S CHA_7-Dépaletiseur-1 Animation
[ sl CHA_palette-1
e palettel
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4.1.5.5- Rendre I'enfant palette enfant de swilf

Fichier Ediion Configuration Simulation 2

Hom

Options
Physique
Sprite 2d
Effet liquid
Particules
Animation

4.1.5.6- Supprimer I'ancien parent

=] u Univers
=D word
H Light
S5 Camera
- S Floor
=
[ A veur Hourdis-1
- Haletiseur-1
= - o\ poette 1
L palette
Fichier Editon Configuration Simulation ?

= Univers
=1 9 World

55« Camera
S Floor
- sk swif

Light

=
[
5
g
=
@

=
s
&
2t
3
2
o
3

S CHA_Convoyeur Hourdis-1

Nom

Dessin

Position et taille
Matériel
Options
Physigque

Sprite 2d

Effet liquide
Particules
Animation

Ce sprite 3d et le nombre de sprites 3D suivant :
Ce sprite 3d et tous les suivants

Dupliquer

L3

3
Exporter (3
Importer (3

Couper 3
Copier
Coller

Liens

Mantrer/Cacher 3
Optimiser. ..

Ouvrir 'objet

Centrer |z vue sur 'abjet
Metire en évidence ['objet

Géométrie 3
Fusionner 3

4.1.5.7- Définir la couleur

Fichier Edition Configuration Simulation ?

Univers

=D word

Light

oS Camera
S Floor
- swif

g CHA_Convoyeur Hourdis-1

=
3
pl
=
s
£
=
B
2
E

S CHA_7-Dépaletiseur-1

S palette
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Position et taille
Bl Matéri

B ssust L
oo

[ 204; 204 204

Couleur émissive
Couleur diffuse
Couleur spéculaire [ 255; 255; 255

Lustre 0
Type de matériel  SOLID
Transparence 0

Invisible False

Dessine les deux fac False
Posséde une ombre False
Regoit les ombres
Fil de fer

False
False
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Standard | Custom I
Colors:

Fichier Edition Configuration ~ Simulation

?

=
=

I

Fl u Univers

ES

= = word

ﬁ Light
a

g 22 < Camera
E S Floor

i

= ] o swif

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence

[+]-- S CHA_Convoyeur Hourdis-1
[~ sl CHA_7-Dépaletiseur-1
o S palette

Dessin
Position et taille

& Matériel

Couleur ambiante [ 153; 102; 51
Coulewr émissive [l 0 0: 0

Coulewr diffuse ] 204 204 204
Couleur spéeulaire [ 255; 255; 255
Lustre [

Type de matérel  SOLID
Transparence [}

Invisible: False

Dessine les et fac False
Posséde une ombre False
Recoitles ombres  False

Fil de fer False
Ecrase le matériel . True \
Ecrase e matériel nL True
Ecrase le matériel n. True
Ecrase le matériel nL True
Ecrase le matériel nL True
Ecrase e matériel nL True
Ecrase le matériel n. True
Ecrase le matériel nL True

Ecrase le matériel nL True

Ecrase e matériel nL True

Ecrase le matériel n. True
Ecrase le matériel n. True
Ecrase le matériel nL True
Ecrase e matériel nL True
Ecrase e matériel n. True
Eerase ke matgriel . True_/
Options

Physiaue




4.1.5.8- Définir les propriétés physiques

{1 virtual Universe Pro- stop - dépileurg2.vu *

Fichier Ediion Configuration Simulation 7
=
C
i = Nom =
= Dessin
= Position et taille
E‘ Matériel
E.' Options
2 B Physiaue |
g Utilise la physigue True
5 Utilise la gravité True EI;I
- L'utilisateur peut appli True
. Type de corps Quel ue
S CHa_7Dg| Masse 10

' Maoment d'inertie 150; 150; 150
S paletie Amortissement linéaire 0,1
Amortissement angulz 0.1; 0.1; 0.1
Ajuster automatiquer True
Centre de gravité gh
Impose la position au | False
Coefficient de friction 0
Coefficent de fricton 0
Coefficent d'élasticité 0
Coefficient de souples 0
Pénétration Falze
Simule visuellement ur False
Joint (liaison) physique avec le par
2éme joint (liaison) physique avec
3éme joint (liaison) physique avec

4.1.5.9- Ramener la palette en position

#2
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4.2- Paramétrage des rouleaux du convoyeur

4.2.1- Suppression de tous les rouleaux sauf un

Fichier Ediion Configuration Simulation ?

= H Univers
= 9 World

%2« Camera
ﬂ. Floor
E‘ ﬂ swif
E - o CHA_Convoyeur Hourdis-1
Eﬂ CHA_1 Convoyeur motorisé-2
S ¢ 3 CHA_Frouleau commands-1]
- CHA_profilé UPE 100x55 CM2-1

-8 CHA_profilé UPE 100x55x CM1-

Light

=
=
=
d
S
3

=
7y
o
3
3
2
&
3

CHA_7rouleau commandé-2|
[+ % CHA_pied standard7-14
[+ % CHA_pied standard7-15
[+ % CHA_pied standard7-13
- S CHA_Zcorniere-1
S CHA_pignon 152 moyeu A”20-1

S CHA_7motoreducteur 250W-1

CHA_Trouleau commandé-7|

S CHA_Trouleau commandsé-5

CHA_Trouleau commandé-4|

[+ % CHA_pied standard7-9 : + Ctrl

S CHA_axe avec davete 200 A”20
[+}--s CHA_pied standard7-11
[l CHA_pied standard7-12
S ¢ 3 CHA_Frouleau commandg-9|

[+ s cHA_7-Dépaletiseur-1

-_— ol

O
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Fichier Edition Configuration Simulation ?

=
C

I

3 H Univers

E3 A

2 A W

= kgD world

ﬁ Light
1 ]

g S22« Camera
2 - Foor
5 .

= [ i swif

[ s CHA_Convoyeur Hourdis-1
[ sl CHA_1 Convoyeur motorisé-2
S CHA_profilé UPE 100

Couper
S CHA_profié UPE 100 gopjer
N s 7rovieau
[ S CHA_pied standard7-14
[ S CHA_pied standard7-15
[ S CHA_pied standard7-13
S cHa_Tcomiere-1
S CHA_pignon 152 moyeu A~20-1
S CHA_7motoreducteur 250W-1

primer

[ S CHA_pied standard7-5
0. CHA_axe avec davete 200 £720-1
[ S CHA_pied standard7-11
[ S CHA_pied standard7-12

S CHA_7-Dépaletiseur-1
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4.2.2- Paramétrage du rouleau restant

Fichier Edition Configuration ~ Simulation 2

4.2.2.1- Ouverture de |'assistant

[H--Sgi CHA_7-Dépaletiseur-1
o palette

—
c
e - B o
= Dessin
= 9 World Position et taille
) Lioht Matériel
Options
::| 5 Camera Physique
S Floor Sprite 2d
Effet liquide
swif
E ‘ Particules
[ CHA_Convoyeur Hourdis-1 Animation

[ sl CHA_1 Convoyeur motorisé-2
S CHA_profilé UPE 10055 CM2-1
SR CHA_proflé LPE 10055% CM1-1
[4] S CHA _pied standard7-14
[+ - sl CHA_pied standard?-15
[} sl CHA_pied standard7-13
‘ CHA_Zcorniere-1
‘S CHA_pignon 152 moyeu A~20-1
-G CHA_7motoreducteur 250W-1
I CHA_Troulesu commandé-5
[+] sl CHa_pied standard7-9
S CHA_axe avec davete 200 A"20-1
23] ‘ CHA_pied standard?-11
[+] - S CHA_pied standard?-12
[ -8 CHA_pied standard?-10
+ ‘ CHA_pied standard7-1

4.2.2.2- Sélection mode "rotation"

CHA_7rouleau commandé-5

Force Mouvement

Translation Rotation <:|

Max

I 1 Activer,

g Temps \ﬁm|mm| Essayer
§ | < | ERE
3 Centre faxe de rotation | Défini faxe de rotation |
g i
[o <- Définir péfinir > [0
3 0
-

N -
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4.2.2.3- Sélection mode "force"

CHA_Zrouleau commandé-5

Translation Rotation
Force vement

Temps  Vitesse | Position Essayer
I X L | z |
Min

0 <- Définir Définir -» I 0

Centre [axe de rotation | Définir [axe de rotation |

TR ==="a

Max

J 1

|1 Achiver | ||D.5

Capteurs

N =

Ajouter un capteur |

4.2.2.4- Accepter la modification des attributs d'objets

Virtual Universe x|

@=% Pour le mode "Force”, la physique doit étre activée pour l'objet &
'.\ /.' déplacer et son parent. Activer la physigue maintenant pour ces 2
= objets ? Vous pouvez modifier cette propriété pour chague objet

en dehors de cet assistant plus tard.

Mon Annuler
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4.2.2.5- Sélection de |'axe

[ETEMEE ===

CHA_7rouleau commandé-5

Translation I Rotation

Force Mouvement

2 forces opposées  Régulation vitesse Essayer

Pivot

Glissiere | Pivat glissant

Centre [axe de rotation | Définir I'axe de rotation |

Min Max

I 0 <- Définir Définir -= I 0

I
-

F— E—

Capteurs

I |

Appliquer | Ajouter un capteur | Appliguer

4.2.2.6- Centrer |'axe de rotation sur le centre géométrique de I'objet

[ETEEr ===

CHA_7rouleau commandé-5

Force Mouvement |
2 forces opposées  Régulation vitesse Essayer
Glissiere | Pivat glissant §  Pivot
X I L Z

I Centre ['axe de rotatio nir I'axe de rotation |

Min Max
[0 <-Définir | pefinir -= [0
) :
-

— —

Capteurs

K 3|

Appliguer | Ajouter un capteur | Appliguer
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[=]| [2forces opposees  Réquiation vitesse Essayer.

E Glissiere | Pivotalissant | Pivet

El X i

3 T'axe de de

: Cen | péfinr |
3

3

epplaer |
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4.2.2.7- Définition du couple net pour chacun des sens de rotation

CHA_7rouleau commandé-5

Force Mouvement I
2 forces opposées | Régulation vitesse Essayer
Glissiere |Fivatglissant | Pivot
X l ¥

Centre ['axe de rotation | Définir 'axe de romhon

UBloL JUBEESY T

Mir Max

I 0 «- Définir Définir -= I 0

_I___

Capteurs

| | i

Gopliquer | Ajouter un capteur | Appliquer

Remargque : ceci peut étre fait de facon empirique ou en accord avec les données du systeme réel.
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4.2.2.8- Fermeture de |'assistant

CHA_7rouleau commandé-5

Translation I Rotation

Force Mouwvement I

2 forces opposées  Régulation vitesse Essayer

Glissiere | Pivat glissant | Pivot

L x| |z

Centre l'axe de rotation | Définir 'axe de rotation |

uDfoW ESESY T

Min Max

I i} <- Définir Définir - I i}

I
-

I 10000 I 10000

Capteurs

l | 0

Appliguer I Ajouter un capteur I Appliguer:

4.2.3- Créer un comportement permettant de piloter la rotation des rouleaux

Nous pourrons ainsi lier I'ensemble des motorisation de rouleaux a ce comportement avoir un seul
état a modifier pour piloter I'ensemble des rouleaux.
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4.2.3.1- Créer un comportement

Fichier Edition Configuration ~ Simulation 2

- tom
Dessin
) world Position et taille
Lght Matériel

options
Physique
- g P Sprite 2d
- R snif Effet liquide

Particules
[~ S CHA_Convoyeur Ho Animation

-S4 Camera

0 wite >
> Lumitre
b Coméra
Exorter > 1M
- A o >
- Contréleur
A coper e
S CHA Copier L
- o
P cHa  LEns
Montrer/Cacher v
A nicer,

(-4 cra Ouvri fobiet
Wy s
Metire en évidence l'objet

%X Geométe >
65 Fusomer »

S CHA_pied standard7-5
S CHA_axe avec davete 200 A

[E=R NP

Types de comportement x|

Force et couple | Vitesse | Déplacement Ressources | Test | Propriétz | Code et smulation | Entrées fsorties Divers |

Entrée IHM | Sortie [HM Gérer
Jouer un
Joverun | sonen

son une fois | boude

e
Réinitialise

la simulation

(Stop, puis

Run) Aucn
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4.2.3.2- Renommer le comportement

- Univers L
on [
Light Type, ete.
: ] -
555« Camera =
S Floor
[ swif

i CHA_Convoyeur Hourdis-1

[ sl CHA_1 Convoyeur motorisé-2
-S> CHA_profilé UPE 100x55 ¢
S CHA_profié UPE 100x55x
[ s CHA_pied standzr7-14
(] S CHA_pied standard7-15
[ ‘ CHA_pied standard7-13
- CHA_7corniere-1
-S> CHA_pignon 15Z moyeu A
-S> CHA_Fmotoreducteur 250
[ S CHA_Trovieau commandé
[ s CHA_pied standard7-9
- CHA_axe avec davete 20
X ‘ CHA_pied standard7-11
|- S CHA_pied standard7-12
|- sl CHA_pied standard7-10
|- Sl CHA_pied standard7-1
e SR
‘ CHA_7-Dépaletiseur-1
S palette

R B |
i e iy i

4.2.3.3- Définit un lien

- [ =
1 - Type, etc.
= 9 Warld B Lien
Light Valeur initiale o
: Valeur courante 1}
Camera A "
= Conversion des données Copie {pas de
S Floor Valeur courante interne 0
- S swif

S CHA_Convoyeur Hourdis-1

MK CHA_1 Convayeur matorisé-2 Valeur alphanumérique
S CHA_profié UPE 100x55 CM2-1
I CHA_profilé UPE 100x55x CM1-1

[ sl CHA_pied standard7-14
[--#igi CHA_pied standard?-15 Lien externe False
- Valeur externe a
Eﬂ‘ CHA_pied standard7-13 Derniére valeur écrite vers le logiciel externe |0
o S CHA_Tcorniere-1 Doit étre écrit 1)

. . Erreur externe
S CHA_pignon 157 moyeu A"20-1

S CHA_7motoreducteur 250W-1
= sl CHA_7rouleau commandé-5

CHA_1 Convoyeur motorisé

S CHA_pied standard7-3

‘ CHA_axe avec davete 200 A720-1
[ sl CHA_pied standard7-11
Eﬂ‘ CHA_pied standard7-12
Eﬂ‘ CHA_pied standard7-10

‘. CHA_pied standard7-1

" Bz,
@ pilotage rouleaux

7-Dépaletiseur-1
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Sélection d'un comportement

E“ CHA_7rouleau commandé-5

i%:i forcetomin

O 4 forcetomax

===

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
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Sélection d'un comportement |
- S CHA_EcrouH 10sta-1 B

- S CHA_EcrouH20sta-1

G CHA_EcrouHborgnei2-1
G CHA_EcrouH 10sta-2
G CHA_EcrouH20sta-2

o S CHA_profilé UPE pied-1
|:—:| ----- “ CHA_pied standard7-1
G CHA_plaque support-1
G CHA_tube guidage-1
G CHA_tube reglage pied-1
G CHA_EcrouH10sta-1
G CHA_EcrouH20sta-1
G CHA_EcrouHborgnei2-1
G CHA_EcrouH 10sta-2
G CHA_EcrouH20sta-2

o S CHA_profilé UPE pied-1
--------- =] l pilotage rouleau)<:|

|:—:| ----- # CHA_7-Dépaletizeur-1

=S CHA_7-8ati-1

........ S CHA_7-profilé_batig4n-1

........ S CHA_7-profié_bati1200-1
........ S CHA_7-profié_bati1200-2
........ S CHA_7-profi_bati2000-1
........ S CHA_7-profi_bati2000-2
........ S CHA_7-profié_bati2000-3

-------- Sl CHA_7-profilé_batizoon-4
........ n HA FDenfrrt hati fiv-1 ﬂ

" Chemin local " Chemin global
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4.2.4- Renommer

Fichier Edition Configuration Simulation 2

=
[
&
g
5
3
=
a
iy
ES
El
=
5
g

Univers B Nom cjl}
= R rouiau
=] 9 Viorld Dessi
: Light Position et taille
Camers Matériel
Options
S Floor S
=P swif Sprite 2d
= . Effet liquide
=] -sigi cHa_Convoyeur Hourdis-1 Particules

[ s CHA_1 Convoyeur motorisé-2

------ S CHA_profilé UPE 100x55 CM2-1
S CHA_profilé UPE 100x55x CM1-1

(]S CHA_pied standard7-14

[ ‘ CHA_pied standard7-15

[H]--=g CHA_pied standard7-13

S CHA_Fcorniere-1

”. CHA_pignon 152 moyeu A20-1

»‘ CHA_7motoreducteur 250W-1

S rouleaul

0 ofehoreur noorse
¢53

Animation

Mg CHA_pied standard7-3
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4.2.5- Régler les propriétés physiques du rouleau

Fichier Editon Configuraton Simulation ?

=
cC
=3
o, H Univers I
= ;
= World it
=
ﬁ H— Light
. v
o 1 Options
i e Ry
§ R Camera e —
a S (0) Floor Utllise |a physique  True
g
E]

Utilize |z gravité Falze

- (1) swif
. L'utiisateur peut apj False
(2) CHA_Convoyeur Hourdis-1 Type de corps Quelcor (convexe]
[=]--mi (4) CHA_1 Convoyeur motorisé-2 Masse 0.5
. Moment dinertie 150; 1
. 3 {10) CHA_profilé UPE 100x55 CM2-1 i mm———
S (11) CHA_profilé UPE 100x55x CM1-1 Amortissement ange 0.1; 0.1; 0.1
. N Ajuster automatique True
] - Sl (12) CHA_pied standard7-14
H 2 o Centre de gravité  0; 0; 0
[H--#i (13) CHA_pied standard7-15 Impose |a position a True
[ sl (14) CHA_pied standard7-13 Coefficent de frictic 0
. Coefficient de frictic 0
Mg (15) CHA_Fcorniere-1 Coeffcient ddlastid 0
- S (16) CHA_pignon 15Z moyeu A"20-1 Coefficent de soupl 0
- S (17) CHA_7motoreducteur 250W-1 Pencuation False
. Simule visuellement | False
[ - s (18) rouleaul Joint (liaison) physigue avec le pa
4.2.6- Dupliquer le rouleau
Fichier Edition Configuration Simulation ?
E Nom

Univers
MNom rouleaul

Position et taille
Matériel
Options
Physique

Sprite 2d

Effet liquide
Particules

= ﬂ CHA_1 Convoyeur motorisé-2 Animation
-------- S CHA_profilé UPE 100x55 CM2-1
-------- S CHA_profilé UPE 100x55% CM1-1
Eﬂﬂ CHA_pied standard7-14
Eﬂﬂ CHA_pied standard7-15

# CHA_pied standard7-13

-------- ﬂ CHA_7corniere-1

-------- ﬂ CHA_pignon 15Z moyeu A~20-1
# CHA_7motoreducteur 250W/-1

Light

- B Camera

-S> Floor

|u0!mLu =N J,| ENEERT J,|

aul

Ajouter... »
P Supprimer... »
Qg\‘: Dupliquer »
Exporter 3 Former une chaine
Importer »
Couper 3
Copier

Eflﬂ CHA_  Coller
EEI“ CHA_  Liens
Eﬂ“ CHA_ Montrer /Cacher 3

Optimiser...

[ s cHA_ Quvrir l'objet

MR Auzun e
......... {9} Centrer la vue sur l'objet
Mettre en évidence ['objet

S CHA_7-Dépaletiseur

........ S palette Géométrie
Fusionner »
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x|
MNombre d'élément(s)
[13 ﬁ :Sil
Dé{:—:ierlmcbjelsmme
ceda:
-310
0 4/
1] z ‘Annuler |
4.2.7- Essai de la partie convoyage
Edton Configwration Smuaton 7
S ==

o - wif
=] 4 CHA_Convoreur Hourds-1
[ > C1A_1 Convoyeur motorisé-2
WD A _proflé UPE 100x5¢
WD C4a_profié UPE 100x5E
0 04 ped standard?-14.
W 04 ped standard?-15.
- 0 04 ped standard7-13
- ol Tcomere-1
D G ponon 152 moyey
WD O Imotveducteu 2¢
5 rodeaut
CHA_L Convoyer
o forcetome
£0% gl orcetoma
[ A ped standard?9
D CHa_axe avec davete ¢
[ 4 ped standard?-11
[ O4A_ped standard?-12
[ S O ped standard?-10
[ i 04 _ped standard?-1
- > radesu2
- roesud
- rodesss
- roesus
o rodess
- o rodess?
- roesss
- rodeaus
- rodeauin
- rovesull
[ roveau1z
[ roeau1s

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
34



Fechier Edtion Configraton Smuston 7

Tawn
::‘:" 8 Type, etc.
@ Uen
=R

- 0 A _Convoreur Hourds-1
(= S0 CA_1 Convoyeur motorsé-2
WD 014 _profié UPE 100x55 CM2-1
W A _profié UPE 100x55x CM1-L
[} 40 A pied standard?-14
[} 0 O _pied standard?-15
[ 0 A _pied standard?-13
- O Tcomiere-L
WD Ot sigron 12 moyeu A 201
WD O44_motoreducteur 250W-1
= rodeaut
CHA_t Convoyeus motorisd-2
g) forcetomn : (0.000000,0.00000¢
€3 fglorceomax : (1000000, 1.00000
[ WG Oth_sied standerd?9
D Ot exe avec dovete 20047201
S OA_ped standard-11
& > Ot pied standard?-12
[ W Ot pied standerd7-10
[ 0 O pred standerd-1
[ - roveauz
(- rodesus
[ S rodesut
> rodeass
[ rodesus

303 srtels) 34,29 comportement(s)

=T |

Les valeurs du couple net peut étre ajustées sur chaque rouleau en fonction de la vitesse souhaitée :

Fichier Edition Configuration Simulation ?

=
c
&
i 2« Camera a]|@ nom
3 : B Type, etc.
- Floor Type de compo Applique un couple local 2
= - o EETTE o o; 10000
X 0
[ sl CHA_Convoyeur Hourdis-1 v A
[} sl CHA_1 Convoyeur motorisé-2 z 10000
- S CHA_profilé UPE 10055 CM2-1 Appliquer aux f False
Lien

Sl CHA_profilé UPE 100x55x CM1-1
[ sl CHA_pied standard7-14
[ - S CHA_pied standard7-15
[ 8> CHA_pied standard7-13
- ‘ CHA_7corniere-1

sigie CHA_pignon 157 moyeu A20-1
- S CHA_7motoreducteur 250W-1

=] s rouleaut

% €HA_1 Convoyeur matorisé-2

[ sl CHA_pied standard7-3

— . R

Des allers retours entre le mode STOP et le mode RUN permettent de modifier les réglages et
d'observer immédiatement le résultat.

#3
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4.3- Paramétrage d'un doigt
4.3.1- Paramétrage de la tige du vérin
4.3.1.1- Préparation du vérin

4.3.1.1.1- Sélection visuelle du vérin

Pcher Edton Confguraton Smuatin 1

E = g wout Lo

8 Dessin
F A 8 Pontmn ct taie
s Caners [ ratinet
- 1 optons
Flor
o @ Physugae
H ! @ Speite 20
H i O Comvoreu Hourds-1 @ et ique
Porticules
5 o 7ofetseu -t e

H - ouTet

£ W OW Systeme orie dogt-1
WD 04 _7-Coussinet_colerette d25-3
WD 047 Coussnet_colerette 254
- 0w 7002
WD 0w 7 rvetose2
WD O _7sqe fason dogt-2
W 04 _7 i eosdee

4 W 0w 7vernD25C1009

WD 0w resle i _doue D205
W 0 _7Paber A _doste D6
WD O _7Paber A _douske D7
D 0w rosle ki _doske D208

WD 044_7-Counsinet_colerete d25-1
WD 04 _7 Coussinet_colevette 6252
B 0w renvetone 1
W 0w Codve dont4
WD 047 Plaque faton dogt-1
- 04 700501 CHA_7-Corp varin D26-1
= W OW_7vernD25C 1008
WD O _7Corp vern 0281 i
D 04 _7Tige vern D25-1
- 04 7 Fuaton sge-1
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4.3.1.1.2- Ouverture du parent

Fichier Edition Configuration Simulation ?

=-4gD woid

Light

222 < Camera
S Floor
R —
i s CHA_Convoyeur Hourdis-1
[ s CHA_7-Dépaletiseur-1
-S> CHA_7-Bati-1
[ s CHA_Systeme prise doigt-1

=
=
-3
i
=
E
=
@
3
2
E]
2
5
£

....... S CHA_7Doigt-2
S CHA_7-Entretoise-2

S CHA_7-Vis epaules-2

....... S CHA_7Equerre-1
S CHA_7-Equerre-2

....... WP CHA_7Equerre 5
S CHA_7Equerre6

....... WD CHA_7Equerre7
S CHA_7-Vis epaulee-1

P CHA_7-Coussinet_colle

K- CHA_7-Coussinet_colle
S CHA_7-Entretoise-1
-Sig CHA_7-Cadre doigt-4

S CHA_7-Plague fixation
-S> CHA_7-Doigt-1
=

S CHa_7-Tige ver

S CHA_7-Fixation

------- S CHA_7-Coussinet_collerette d25-3
K CHA_7-Coussinet_collerette d25-4

S CHA_7-Plague fixation doigt-2

B CHA_7Verin D25 €100-9

------- M- CHA_7-Palier & _douile_D20-5
»' CHA_7-Palier_& _douile_D20-6

------- M CHA_7-Palier & _douile_D20-7

»' CHA_7-Palier_& _douile_D20-8

Ajouter...
Supprimer...
Dupliquer
Exporter
Importer

Couper
Copier
Coller

Liens
Montrer/Cacher
Optimiser...

Centrer |a vue sur [abjet
Mettre en évidence [objet

Géométrie
Fusionner

essin
Position et tai
Matériel
Options
hysique
Sprite 2d
Effet liquide
Particules
Animation

Sl CHA_7-Corp verin D25-1

inD25-1

tige-1

4.3.1.1.3- Restructuration de la données

4.3.1.1.3.1- Rendre la tige enfant du corps du vérin

Fichier Editon Configuration Simulation ?

Fermer ['objet (revenir au projet)

[ (93) CHA_7-Verin D25 C100-8

ge Vel

S (231) CHA_7-Fixation tige-1
S (232) CHA_7-Ecrou verin-1

[wonowwesesy [Jameign [

S (233) CHA_7-Charniere-1
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4.3.1.1.3.2- Rendre la fixation tige enfant de la tige

Fichier Editon Configuation Simuiaton 7
Fermer [objet (revenir au projet) |
=] s (93) CHA_7-Verin D25 C100-8 )
[ (272) CHA_7-Corp verin D25-1 e
R e
SO (250) CHA_7-Fvaten tige-1
SO (251) CHA_7Ecrou verin-L
SO (262) CHA_7-Charmiere-1

et liquide
Particules
Animation

4.3.1.1.3.3- Rendre I'écrou du vérin enfant du corps du vérin

Febwr Tt Confueaton St 1
Fermer fobjet (reverw au projet) |

CEeEEEEEeS

4.3.1.1.4- Réalignement du vérin sur I'axe

4.3.1.1.4.1- Ouverture du corps du vérin

Fichier Editon Configuration Simulaton ?

:) Fermer l'objet {revenir au projet)
5_ Eﬂ' (93) CHA_7-Verin D25 C100-8 Nom ;
3 : b X Dessin
= Ij w»'-\jouberm 4 Position ¢
i . &S (305) CHA_7T  Supprimer... » Mateériel
a X Dupliquer 2 Options
L A& (306) Cl ’
g’ . 09 Exporter 3 Physique
E3 0 = (07)Cl Importer » Sprite 2d
E B - )
= S (280) CHA_7-Charnier Effet liqui
N CouPer ' Particule:

EIED Animatio

Coller

Liens

Montrer /Cacher »

Optimiser,..

Centrer la vue sur [objet ::I

Mettre en évidence ['objet

Géométrie

Fusionner

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
38



Fermer fobjet (revens au projet]

+ - (279) OHA_T<orp vern D25-1

¥ Mode expert

@ parobjets " par proprdeds

Nous voyons que les objets ne sont pas alignés sur I'axe X. Il est plus simple de créer des objets
alignés sur les axes dans le logiciel de conception. Cependant, nous pouvons réaligner les objets dans

CEEEEEEEeE

308 sprtels) 4,29 comportementis)

Virtual Universe Pro avec la procédure qui suit.

4.3.1.1.4.2- Définition de la position de I'axe de rotation

Fichier Edition Configuration Simulation ?

Fermer l'objet (revenir au projet)

S (275) CHA_7-Corp verin D25-1

=
[=
5
g
)
3

=
§
i
3
Fl
g
g
E]

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence

Nom
Dessin
[ Position et taille

Coordonnées omm; omm; omm

[ Rotations 0; 0;0
X 0
Y 0
z 0
B Position de [axe de rotation  Omm; Omm; Omm
X omm
A Omm
z omm
Echelle 111
Dimensions 207.60155mm; 26.999998n
Matériel
Options

Physique
Sprite 2d
Effet liguide
Particules
Animation

.—J—g
Xlg—mm
¥ lo

Z o

Sélectionner un objet comme axe
\r
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Fichier Editon Configuration Simulation 7

Sélectionnez un objet,

Prassez Echap pour annuierl
Clquer et déplacer permet de
sélectonner Ln ensemble de points

La sélection d'une zone a I'écran va centrer I'axe de rotation par rapport aux nuages de points inclus
dans la sélection.

4.3.1.1.4.3- Rotation pour étre aligné sur I'axe

Nous procédons a un réalignement visuel.

Fi

chier Edtion Configuration Simulation 7

Fermer [objet (revenir au projet) |
& (279) CHA_7-Corp verin D251 (=D
Dessin
B Position et taille
Coordonnées Omm; Omm; 0omm
o Rotations 0,240
X 0

I (::l
v ;
[ Position de I'axe de rotation -5798.8149mm; -351.8833|

X -5798.81mm
Y -351.883mm
z 5748.61mm
Echele
Dimensions 207.60155mm; 26.9999981
Matériel
Options

Physique
sprite 24
Effet liquide
Particules
Animation
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4.3.1.1.4.4- Normalisation de la géométrie

Fichier Editon Configuration Simulation ?

Fermer 'objet (revenir au projet)

CHA_7-Corp verin D25-1

Ajouter...
Supprimer...
Dupliquer
Exporter
Importer

- v v v ow

[Honow wesssy [ ameign ]

Couper
Copier
Caller:

-

Liens

Montrer/Cacher
Optimiser...

Ouvrir l'objet

Centrer |a vue sur ['objet
Mettre en évidence I'objet

Geéometrie

Fusionner

3

Fichier Edition Configuration Simulaton ?

Fermer l'objet (revenir au projet) I

Hom

Dessin

El Position et taille

Coordonnées (

[ Rotations (
X (
¥ H

Z (

[ Position de l'axe de rotation -
x
A

z !

Echelle 1

Dimensions

Matériel

Options

M Phvsinue

Editer avec MeshLab

Editer avec I'éditeur par défaut

Convertir en formes convexes

4.3.1.1.4.5- Rétablissement de |'axe de rotation

9) CHA_7-Corp verin D25-1|

Nom
Dessin

E] Position et taille
Coordonnées  Omm; Omm; Om
Rotations 0;0;0
B Position de [axe  Omm;

X Omm
: omn {}
Z omm
Dimensions 207.4 m;
Matériel

Options
Physique

4.3.1.1.4.6- Redéfinition des positions initiales

Le but de cette séquence est de définir une situation de départ ou le vérin est aligné sur I'axe X en
modifiant la position initiale de la tige et du doigt. Ceci aurait pu étre réalisé dans I'outil de CAO.

Fichier Edition Configuration Simulation ?

auelq ||

Fermer l'objet (revenir au projet) <,:|

[ s (275) CHA_7-Corp verin D25-1

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
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Fichier Edition Configuration Simulation ?

—
=

E

g Univers

b —

= - g world

E Light

a

=} 224 Camera
2 s () Floor
g

= - (1) swif

SO (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
(=] sl (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
g (5) CHA_7-Bati-1

ey

»
- (70) A Supprimer... »
s (71) cHA_ Dupliquer »
& (72)cHa_ | POrter g

Importer »
S (73) CHA_

Couper >
S (79) CHA_ Copier
A (75)cHA_| Coller
Mg (75) CHA_  Liens
“ 77 cHA MontrerCacher »
S (75) CHA_
SO (73 cHa,_ Centrerla vue sur Tobiet

" Metire en évidence l'objet

mb (80) CHA_: —
S (51) CHA_7-Equerre-1
el (R7) CHA 7Fouerre-?

4.3.1.1.4.6.1- Tige du vérin

4.3.1.1.4.6.2- Doigt

Fichier Editon Configuration  Simulation 2
Fermer [objet (revenir au projet) |

[=)-- S (5) CHA_Systeme prise doigt-1

(70) CHA_7-Coussinet_collrette d25-3 5 Position ct taille
71) CHA_7-Coussinet_collrette d25-4 Omm; Omm; Om|
(72) CHA_7-Doigt-2 500
=TDou e Omm;
73 CHA_7 Enretaise 2 . o
(74) CHA_7-Plague fxation doigt-2 Omm
Omm
205.31883mm; ¢

(76) CHA_7-Vern D25 C100.8
(77) CHA_7-Palier A _douile_D20-5
(78) CHA_7-Pali
(79) CHA_7-Pali

R _doile_D206

A _douile_D20-7

G
G
¢
G
G
(75) CHA_7-Vis epatlee-2
¢
G
G
@
&

(80) CHA_7-Palier_A _douille_D20-8
(81) CHA_7-Equarre-1

(52) CHA_7-Equerre-2

(83) CHA_7-Equerre-s

(84) CHA_7-Equerre-s

(85) CHA_7-Equerre7

(86) CHA_7-Vis epaulee-1

IERIRRARRTRATRRY

(87) CHA_7-Coussinet_collerette d2s-L
sg (88) CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
SO (53) CHA_7-Entretoise-1
[ S (30) CHA_7-Cacke doigt-+
- 80 (31) CHA_7-Plaque fatign doigt-1
s (92) CHA_7Doigt-1 <:|
[ S (23) CHA_7-Verin D25 C100-8
[=)- 8 (275) CHA_7-Corp verin D25-1
=) #- (305) CrA_7-Tige verin D25-1
g (306) CHA_7-Fixation tige-1
S (307) CHA_7-Ecrou verin-1
SO (250) CHA_7-Chamiere-1
- S (34) CHA_7-Fixation verin-1
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N E|
———F—— of

X lo

¥ lo mm
————
Z |o mm

I Sélectionner un objet comme axe

—J—ﬂ
—J—ﬂ
Y Ig—mm

———— |
Z |p mm
Sélectionnez un objet,
Pressez Echap pour annulerl
Cliquer et déplacer permet de
selectionner un ensemble de points

Saisir le tore vert pour faire tourner le doigt sur I'axe V.
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Fichier Editon Configuration  Simulation 2

=
c
=3
d
i
a

=
o
I}
ES
3
E3
g
El

Fermer lobjet (revenir au projet)

S (72) CHA_7Doigt-2

s (31) CHA_7-Equerre-1
s (32) CHA_7-Equerre-2
s (33) CHA_7Equerre-5
o SIB (84) CHA_7Equerre-6
s (35) CHA_7-Equerre-7

|- S (93) CHA_7-Veri
o SR (94) CHA_7Fixe

[=]--s& (6) CHA_Systeme prise doigt-1
S (70) CHA_7-Coussinet_collerette d25-3
S (71) CHA_7-Coussinet_collerette d25-4

S (73) CHA_7-Entretoise-2

S (74) CHA_7-Plaque fixation doigt-2
S (75) CHA_7-Vis epaulee-2

[ sk (76) CHA_7-Verin D25 C100-9
S (77) CHA_7-Palier & _douile_D20-5
S (78) CHA_7-Palier_i _doville_D20-6
s (79) CHA_7-Palier A _douille_D20-7
S (30) CHA_7-Palier_i _doville_D20-8

- SGIB (86) CHA_7-Vis epaulee-1

Sl (87) CHA_7-Coussinet_collerette d25-1
S (88) CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
S (89) CHA_7Entretoise-1
S (50) CHA_7-Cadre doigt-4

- (81) CHA_7-Plaque fixation doigt-1
2 c 2o

Supprimer....

Dupliquer
xporter

Importer

Couper
Copier
Cafler

Liens
Montrer/Cacher
Optimiser. ..

Ouvrir fobjet

Centrer |2 vue sur lobjet
Metire en évidence lobjet

>

Editer avec MeshLab
Editer avec [éditeur par dé

Convertrr en formes ocze
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4.3.1.1.4.6.2.1- Normaliser la position
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4.3.1.1.4.6.2.2- Rétablissement de |'axe de rotation

Fichier Edition Configuration Simulaton ?

:) Fermer 'objet {revenir au projet)
5 M- (5) CHA_Systeme prise doigt-1 Nom
B . Dessin
— - “ (70) CHA_7-Coussinet_collerette d25-3 o Position et taille
ﬁ - Sl (71) CHA_7-Coussinet_collerette d25-4 Coordonnées  Omm; Omm; Om
@ X Rotations 0;0; 0
= - S (72) CHA_7-Doigt-2
g— . 72 —Doig [ Position de [axe Omm; ; Om
2 -8l (73) CHA_7-Entretoise-2 X omm
S .
- S (74) CHA_7-Plague fixation doigt-2 ¥ Omm c:::3
. Z Omm
S (75) CHA_7-Vis epaulee-2 Echelle L1
Sl (75) CHA_7-Verin D25 C100-9 Dimensions 118.07861mm;
X N _ Matériel
- S (77) CHA_7-Palier_& _doville_D20-5 Options
- S (78) CHA_7-Palier_& _douille_D20-6 = Physique

Utilise la physiqu False
Type de corps | Quelcongue {conw
-8l (30) CHA_7-Palier_A _douille_D20-8 Sprite 2d
... i (51) CHA_7-Equerre-1 Effet liquide
Particules
Animation

. S (79) CHA_7-Palier_& _douille_D20-7

Sk (82) CHA_7-Equerre-2
. S (83) CHA_7-Equerre-5

- S (34) CHA_7-Equerre-5
.. I (85) CHA_7-Equerre-7
- S (B6) CHA_7-Vis epaulee-1

.. (87) CHA_7-Coussinet_collerette d25-1

M- (38) CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
- S (89) CHA_7-Entretoise-1
S (30) CHA_7-Cadre doigt-4

. S (91) CHA_7-Plaque fixation doigt-1

S (33) CHA_7-Verin D25 C100-8

- S (34) CHA_7-Fixation verin-1
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4.3.1.2- Paramétrage du mouvement de la tige du vérin

Fichier Edition Configuration Simulation 7

j Fermer lobjet (revenir au projet)
3| | = () cra_systeme prise doigt-1 B Hom
Ed & Dessin
= - (70) CHA_7-Coussinet_collerette d25-3 5 Position
ﬁ S (71) CHA_7-Coussinet_collerette d25-4 Coordonr
a@ Rotations
g S (72) CHA_7-Doigt-2 5 Positon d
a2 -8 (73) CHA_7-Entretoise-2 X
= MK (74) CHA_7-Plaque fixation doigt-2 v
z
MK (75) CHA_7-Vis epaulee-2 & Dimensior
[+]-- 4 (75) CHA_7-Verin D25 C100-9 Matériel
- Options
-8 (77) CHA_7-Palier & _douile_D20-5 Physiqu

S (78) CHA_7-Palier_i _douile_D20-6
S (79) CHA_7Palier A& _douile_D20-7
S (50) CHA_7-Palier A _doulle_D20-8
S (81) CHA_7-Equerre-1
S (82) CHA_7-Equerre-2.
S (83) CHA_7-Equerre-5
- S (84) CHA_7Equerre-6
-8 (85) CHA_7-Equerre-7
S (86) CHA_7Vis epaulee-1
S (87) CHA_7-Coussinet_collerette d25-1
S (38) CHA_7-Coussinet_collerstte d25-2
S (59) CHA_7-Entretoise-1
[ (30) CHA_7-Cadre doigt-4
S (91) CHA_7-Plaque fixation doigt-1
-8 (92) CHA_7-Doigt-1
[ S (93) CHA_7-Verin D25 C100-8

Ajouter..
S (280) CHA_7-Charniere-1 —
-8 (94) CHA_7-Fixation verin-1 Dupliquer
Exporter
Importer

Couper
Copier
Coller

Liens
Montrer fCacher >
Optimiser...

Centrer la wue sur l'objet
Mettre en évidence lobjet

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
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4.3.1.2.1- Ouverture de |'assistant

Fichier Edition Configuration Simulation ?

Fermer ['objet (revenir au projet) |

Nom
Dessin
Position
Matériel
Options
Physique
Sprite 2d
Effet ligu
Particule
Animatic

Pl s (305) CHA_7-Tige verin 025-1<:|

- S (307) CHA_7-Ecrou verin-1

HEEEEHRHBHBEH

4.3.1.2.2- Sélection du mode "force"

CHA_7-Tige werin D25-1
Translation Rotation I

Force <’:_""puvement

Essayer

Temps Vitesse | Position
I X 7 | Z |

Min Max

I 0 - Définir Definir - I 0

UONo Ul UEEESY |

I
-

[1 Activer | .. |fos

Capteurs

l | i

Ajouter un capteur I

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
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4.3.1.2.3- Acceptation de la modification des propriétés des objets

Virtual Universe x|

4™% Pour le mode "Force®, la physique doit étre activée pour l'objet &

i | déplacer et son parent, Activer la physigue maintenant pour ces 2
objets ? Vous pouvez modifier cette proprigté pour chague objet
en dehors de cet assistant plus tard,

Mon Annuler

4.3.1.2.4- Définition de la position extréme sortie de la tige

CHA_7-Tige verin D25-1

Translation Rotation
Force  Mouvement
3 forces opposées  Régulation vitesse Essayer
Gissiere_ Pivot gissent |_pivot_|
[T
Min

A

e <-Défni pefinir > o
|
i)

(=]

Max

F— Fo—

Capteurs

|

sppliquer | Ajouter un capteur |

4

|

sppliuer |

Pour délacer la tige, déplacez la fleche rouge "X".

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
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ool JepEsy ]

4.3.1.2.5- Définition de la position extréme rentrée de la tige

CHA_7-Tige verin D25-1

Transla(mn Rotation
FurcE Mouvement
3 forces opposées Ragu\ahun vitesse B
G\Isslara Pivot. ghsant Pivat
v[z]

Min Max
[1.4% <- Définir Défnic -> g
1 1

Capteurs |

-

« >

Applaer | Aouteruncaptew | _appliover |

uojow uegssy 7|

4.3.1.2.6- Sortie de |'assistant

2 forces opposées  Régulation vitesse I Essayer
Glissiére Pivotglissant| Fivot

=
Min Max

CHA_7-Tige verin D25-1
Translation Rotation
Force Mouvement Pemet d'activer le m

I 91446 <- Définir I Définir -> I -4.64759

A

E— —

Cagbeurs

0 00| 2

Appliguer | Ajouter un capteur | Appliguer:
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#4

4.3.1.3- Définition des propriétés physique de la tige du vérin

Fichier

Edition Configuration  Simulaf

tion 7

S
i
a
3
El

2
5

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence

E

S (70) CHA_7-Coussinet_collerette d25-3
...... WP (71) CHA_7-Coussinet,_collerstte d25-4
S (72) CHA_7-Doigt-2
------ s (73) CHA_7-Entretoise-2
------ S (74) CHA_7-Plaque fixation doigt-2
»‘ (75) CHA_7-Vis epaulee-2
M- (76) CHA_7-Verin D25 C100-3
‘ (77) CHA_7-Palier A _douile_D20-5
...... M- (78) CHA_7-Palier_A _douile_D20-6
». (79) CHA_7-Palier_A _douile_D20-7
------ M- (80) CHA_7-Palier_i
e (31) CHA_7-Equerre-1
------ WO (52) CHA_7-Equerre-2
S (83) CHA_7-Equerre-5
------ WP (59) CHA_7-Equerre-6
S (85) CHA_7-Equerre-7
------ G (86) CHA_7-Vis epaulee-1
S (87) CHA_7-Coussinet_collerette d25-1

_douile_D20-5

------ M- (38) CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
------ S (89) CHA_7-Entretoise-1
I s (50) CHA_7-Cadre doigt4
------ S (21) CHA_7-Plaque fixation doigt-1
S (92) CHa_7-Doigt-1
SO (33) CHA_7-Verin D25 C100-8
[ S (279) CHA_7-Corp verin D25-1

{D  cHA_7-Corp verin D25-1

-S> (306) CHA_7-Fixation tige-1
0 (29) forcetomin

(30) forcetomas
SE (307) CHA_7-Ecrou verin-1

a]|@ Hom
Dessin
Position et taille

Matériel
Options
Physique

Utilise |a physique
Utiise |a gravité
L'utiisateur peut ap| False

Type de corps Queld e (convexe)
Masse D.lq}

Momentdinerte  150; L_J; 150

Amortissement linéa 0.1

Amortissement angt 0.1; 0.1; 0.1

Ajuster automatique True

Centre de gravité  0; 0; 0

Impose la position a True

Coeffident de frictic 0

Coefficient de frictic 0

Coeffident d'élastici 0

Coeffident de soupl 0

Pénétration

[mE:]

True
False

False

Simule visuelement False

Joint (liaison) physique avec le pa
2&me joint (liaison) physique aved
3&me joint (liaison) physique aved
Sprite 2d

Effet liquide

Particules

Animation
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4.3.1.4- Paramétrage du mouvement du corps du vérin

4.3.1.4.1- Ouverture du corps du vérin

Fichier Editon Configuration Simulation ?

? Fermer ['objet {revenir au projet) |
8| | &=l ©3) cHA_7-verin D25 C100-8 Nom
E . : Dessin
@
= = wc> R » [ Position et
ﬁ - CHA_7-  Supprimer... » [H Matériel
g s (305)cH  Dupliquer p| L=
. Exporter » [ Physique

3 :
% - S (307) CH Imparter »
- : ﬂ' {280) CHA_7-Ck Trize N

Copier

ol

Liens

Montrer [Cacher 3

Optimiser...

—1
Centrer la vue sur l'objet
Mettre en évidence l'objet

4.3.1.4.2- Ouverture de |'assistant

Fichier Edition Configuration Simulation ?

? Fermer ['objet {revenir au projet) |

o -SEIP (273) CHA_7-Corp verin D25—1<:| Nom

& Dessin
= Position et taille
ﬁ Matériel
@Al Options
[

g- N Physique
2

o

=]

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
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4.3.1.4.3- Définition du mode "rotation"

CHA_7-Corp verin D25-1
Translation Rotation
Force Mouvement
; Temps  Vitesse IPosmonI Essayer
£
= ¥ E |
i Centre axe de rotation | Définir 'axe de rotation |
=
= Min Max
] <- Définir Définir = I o
i '
-
1 Ackiver I IU‘E
Capteurs
| |
Ajouter un capteur I
¥ I n n
4.3.1.4.5- Définition du mode "force
CHA_7-Corp verin D25-1
Translation Rotation
Force ement
% Temps  Vitesse | Position Essayer
o
o
g x
g_ Centre axe de rotation | Definir 'axe de rotation |
=
> Min Max
0 <- Définir Définir - I 0
0, i
- :

1 Ackiver I ID‘S

Capteurs

| i
Ajouter un capteur |

4.3.1.4.6- Acceptation de modification de propriétés des objets

Virtual Universe x|

4% Pour le mode “Force”, la physique doit &tre activée pour I'objet &
'-\ /-' déplacer et son parent. Activer la physique maintenant pour ces 2
= objets ? Vous pouvez modifier cette propriété pour chague objet

en dehors de cet assistant plus tard,

j_ Mon Annuler

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
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4.3.1.4.7- Définition de I'axe de rotation

oo W LeEESy T

CHA_7-Corp verin D25-1
Translation Rotation

Force Mouvement
2 forces opposees | Régulation vitesse Essayer

Glissiere | Pivot alissant § - Pivot

X ¥
Centre 'axe de rotation I Définir I'axe de rotation I

Min Max

0 <~ Définir | Définir - IU

) :
-

E— —

Capteurs

|

Appliguer

|

Eppliguer; |

o | i

Ajouter un capteur I

4.3.1.4.8- Définition de la position de |'axe de rotation

oo JUBEESY '[‘

CHA_7-Corp verin D25-1
Translation Rotation

Force Mouvement
2 forces opposées  Régulation vitesse

Glissicre: | Fivot glissant | Pivot

T1z]

Centre I'axe de rotation | Definir 'axe de rotat

Min

Jo <-Définir |

Essayer

Max

Définir -> I 1}

—

—

Capteurs

|

Appliguet: |

|

| Appliquer;

N | ol

Ajouter un capteur

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
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=

l=l

I Sélectionner un objet comme axe <::|

4.3.1.4.9- Fermeture de |'assistant

CHA_7-Corp verin D25-1
Translation Rotation

Farce Mouvement
2 forces oppozées  Régulation vitesse

Glissiere | Pivot glissant | Pivot

Centre 'axe de rotation I Définir 'axe de rotation I

Min Max

I 0 <- Définir Definir -> I ]

Essayer

uoow egEEsy )

I
- .

E— E—

Capteurs

‘LM NE

Lppliguer: | Ajouter un capteur | Appliguer I
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4.3.1.5- Paramétrage des propriétés physiques du corps du vérin

Fichier Edition Configuration Simulation ?

(32) forcetomanc
L'utilisateur peur False

Type de corps  Quelcy & (convi
ol B
Coeffidentde fi 0

Coeffident de fi 0

Peénétration False

Joint (liaison) physique ave|

2éme joint (liaison) physiqy
3&me joint (liaison) physigy

:’ Fermer ['objet (revenir au projet) I

3| | =-s (279) CHA_7-Corp verin D25-1 =T

a Dessin

= e .ﬁ CHA_7-Verin D25 C100-8 Position et taille

ﬁ S (305) CHA_7-Tige verin D25-1 Matériel

a Options

o -

1 ? (307) CHA_7-Ecrou verin-1 2 Physique

g - ﬁf’,,; (31) forcetomin Utilise la physiq True
E éﬁ? Utilise la gravité False

#5

4.3.1.6- Paramétrage du mouvement du doigt

Fichier Edition Configuration Simulation 7
Fermer l'objet {revenir au projet) <1_:|

] CHA_7-Verin D25 C100-8
S (305) CHA_7-Tige verin D25-1

[vonow wesssy [ auea [
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Fichier Edition Configuration Simulation ?

=
[

T

o, H Univers =

5

:) E@ World

i Light

|3 ]

g 555« Camera

i Sl (0) Floor

5 .

= O s (1) swif n

S (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
s (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
S (5) CHA_7-8at-1

»
s (0)cra_z.c et
Supprimer... »
-8 (71) CHA 7€ pupliquer »
- S (72)cHa_yp  Ewporter 4
. Importer »
- Sl (73) CHA_TE
. Couper »
ﬂ_ (74) CHA_TP P
= (75) CHA_7V coller
S (75) CHA_TY | Ljeng
- S (77) CHA_7P Montrer/Cacher 3
Optimiser. ..

SR (78) CHA_T7P

ﬂ (79) CHA_7F %
N (80) CHA_ 7P Mettre en évidence [ohjet
S (31) CHA_7-Equerre-1
-S> (32) CHA_7Equerre-2
G (83) CHA_7Equerre-5
“ (84) CHA_7-Equerre-6

“‘ (85) CHA_7-Equerre-7

“‘ (86) CHA_7-Vis epaules-1

“‘ (87) CHA_7-Coussinet_rollerette d25-1
“ (88) CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
ﬁ (89) CHA_7-Entretoise-1
- SEP (90) CHA_7-Cadre doigt4
-l (91) CHA_7-Plaque fixation doigt-1
- S (92) CHA_7-Doigt-1
-S> (33) CHA_7-Verin D25 C100-8
“ (279) CHA_7-Corp verin D25-1

- G (280) CHA_7-Charniere-1

“‘ (94) CHA_7-Fixation verin-1
[ - s (7) CHA_7-Verin D40-3 =

4.3.1.6.1- Ouverture de I'assistant

Fichier Edition Configuration Simulation 2
Fermer lobjet (reveni au projet)
[ s (5) CHA_Systeme prise doigt-1 Hom
Dessin
S (70) CHA_7-Coussinet_callerette d25-3 |5 Position et taille
SEP- (71) CHA_7-Coussinet_collerette d25-4 Coordonnées  Omm; Omm; O
g (72) CHA_7-Doigt-2

Rotations 0;0;0
[El Position de faxe Omm; Omm; O

=
=
i
g
g

—/ WY (73) CHA_7-Entretoise-2 X omm
oo SR (74) CHA_7-Plaque fixation doigt-2 Y omm
z Omm

s (75) CHA_7-Vis epaulee-2
[ (76) CHA_7-Verin D25 C100-9

Echelle L1
Dimensions  118.07861mm;

. Matériel
v S (77) CHA_7-Palier_A _douile_D20-5 Options
S (78) CHA_7-Palier_A _douile_D20-6 Bl Physique

Utlise la physiaL False
Type de corps  Quelcongue (conv
Sprite 2d
Effet liquide
Particules
Animation

S (79) CHa_7-Palier A _douille_D20-7
o SGW> (80) CHA_7-Palier_A _douile_D20-8
S (31) CHA_7-Equerre-1
S (52) CHA_7-Equerre-2
- S (83) CHA_7-Equerre-5
g (34) CHA_7-Equerre6
S (55) CHA_7-Equerre-7
oo S (86) CHA_7-Vis epaulee-1
SIge- (37) CHa_7-Coussinet_collerette d25-1

S (5) CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
o S (39) CHA_7-Entretoise-1
[ g (50) CHA_7-Cadre doigt-4
S (97) CrHA_7-Plagque fixation doigt-1
- S (82) CHA_7-Dolgt-
[ s (93) CHa_7-Verin D25€100-8

S (94) CHA_7-Fixation verin-1
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4.3.1.6.2- Définition du mode "rotation"

oo UEEESY |

4.3.1.6.3- Définition du mode "force"

uopow Juesesy T
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4.3.1.6.4- Acceptation de la modification des propriétés des objets

Virtual Universe |

@™% Pour le mode "Force”, la physique doit 8tre activée pour l'objet 3
'} | déplacer et son parent. Activer la physique maintenant pour ces 2
= objets ? Vous pouvez modifier cette propriété pour chague objet
en dehors de cet assistant plus tard.

4.3.1.6.5- Définition de I'axe de rotation

CHA_7-Doigt-1

Force Mouvement I
2 forces opposées | Régulation vitesse Essayer
Glissiere. | Pivat glissant | - Pivot

Centre I'axe de rotation | Définir 'axe de roiaton

Uonow uesssy T

Min Max

I 0 <- Définir Définir -= I 0

J 1

E— —

Capteurs

B d | i

appliquer I Ajouter un capteur I Appliguer
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4.3.1.6.6- Définition de la position de |'axe de rotation

CHA_7-Doigt-1

Translation I Rotation

Force Mouvement
Essayer

2 forces opposées  Régulation vitesse

Glissiere | Pivot glissant §  Pivot

Centre ['axe de rotation I Définir I'axe de romﬁ& 1
Min Max
I 0 <- Définir Définir - I 0

|

J 1

[ErEIpTE ===

E— E—

Capteurs

R K1 — H

Appliguer I Ajouter un capteur I Appliguer

X Ig mm
y of
¥ Ig mm
4 of

I Sélectionner un ohiet comme axe <::|
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4.3.1.6.7- Définition de la rotation maximale

[ETEETE ===k

CHA_7-Doigt-1

Translation I Rotation

Force Mouvement |
2 forces opposées  Régulation vitesse Essayer
Glissiere. | Fivot gissant §  Pivot

Centre I'axe de rotation | Définir 'axe de rotahon

Min Max

ID <~ Définir Deéfinir - IQD q b

Capteurs

K i

Appliguer; | Ajouter un capteur | Appliguer;

4.3.1.6.8- Fermeture de I'assistant

LONoL UEEESY 1)

CHA_7-Doigt-1
Translation I Rotation
Force Mouvement I
2 forces opposées  Régulation vitesse Essayer
Glissiere | Pivot glissant §  Pivot
: Centre ['axe de rotation | Definir I'axe de rotatlon
Miry Max

I i} <- Définir Définir -= I an

Capteurs

4 | i

Appliquer | Ajouter un capteur | Appliguer I
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4.3.1.7- Paramétrage des propriétés physique du doigt

Fichier Editon Configuration Simulation ?

=
C
=3
o Univers =] E Nom
F Dessin
— B 9 Warld Position et taille
§ Light Matériel
o Options
o ¥ Ry
3_ 55 Camera D Physique
=% sl (0) Floor Utilize |a physique True
El O (1) swif Utilise la gravité False
s
. L'utlisateur peut appliquer une force 3 | False
sl (2) CHA_Conwoyeur Hourdis-1 Type de corps Quelc e (convexe)
] sl (3) CHA_7 Dépaletiseur-1 M 0.1 ﬁ
: ) . i Coeffident de friction statique 0
. (5) CHA_7-Bati-1 Coeffident de friction dynamigue 0
.S (5) CHA_Systeme prise doigt-1 Pénétration False

“ (70) CHA_7-Coussinet_colle Joint (liaison) physigue avec le parent
- - 2é&me joint (liaison) physigue avec un autre sprite 3d
- W (71) CHA_7-Coussinet_colle 3&me joint (liaison) physigue avec un autre sprite 3d

- S (72) CHA_7-Doigt-2
” (73) CHA_7-Entretoise-2
” {74) CHA_7-Plaque fixation
” (75) CHA_7-Vis epaulee-2
[=x} ” (76) CHA_7-Verin D25 C100
s (77) CHA_7-Palier & _douil
S (78) CHA_7-Palier i _douil
.S (79) CHA_7-Palier_K _douill
- S (80) CHA_7-Palier A _douill
”‘ (81) CHA_7-Equerre-1 =
” (82) CHA_7-Equerre-2
” {83) CHA_7-Equerre-5

- S (84) CHA_7-Equerre-6
S (35) CHA_7-Equerre-7
- S (36) CHA_7-Vis epaulee-1

.S (37) CHA_7-Coussinet_calle

- Sl (38) CHA_7-Coussinet_colle
- S (39) CHA_7-Entretoize-1
# (90) CHA_7-Cadre doigt-4
“ (91) CHA_7-Plaque fixation

[ (93) CHA_7-Verin D2
S (94) CHA_7-Fixation verin-1

[ (92) CHA_7-Doigt-1
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4.3.1.8- Paramétrage de la liaison doigt / tige du vérin
4.3.1.8.1- Sélection de I'objet qui partage la liaison

Fichier Editon Configuration Simulation 7

=
=
=3
2 S (58) CHA_7-Coussinet_ollerette d2e] (B Hom
= . ) Dessin
— » (89) CHA_7Entretoise-1 Position et taille
i . ai (30) CHA_7-Cadre doigt-4 Matériel
iy X Options
';;{ - n (31) CHA_7-Plaque fixation doigt-1 P:Ys_lque
g -S> (92) CHAJ—Doigt—l<:| Utilise |a physique True
3 " L
5 ﬁ CHA_Systeme prise daigt-1 Utilise la gravité False
L'utilisateur peut appliquer une forc False
Type de corps Quelcongue (convexe)
Masse 0.1

. . Coeffident de friction statique o
H . (33) CHA_7-Verin D25 C100-8 Coeffident de friction dynamique 0

... S (94) CHA_7-Fixation verin-1 Pénétration False

[ S (7) CHA_7-Verin D40-3 Joint (liaison) physique avec le parent
. - E 2éme joint (iaison) physigue avec un autre sprite 3d
[ (8) CHA_Systeme prise doigt-6

[ sl (101) CHA_7-Cadre doigt-4 Joint (fizison) Aucun
. Position du pivot ou point d'anar Omm; Omm; Omm
- S (102) CHA_7-Vis epaulee-1 Ligne d'action 00;0
= “ {103) CHA_7-Coussinet_collerette d: Limite minimale du joint Jiaison) 0
S (104) CHA_7-Coussinet_callerette d; Linite maximale du joint (iaisan) 0
. Puissance du joint (iaison) [v]
- S (105) CHA_7-Entretoise-1 Position du pivet ou paint d'ancr Omim; 0mm; Omm
“‘ (106) CHA_7-Plaque fixation doigt-1 3&me joint (liaison) physigue avec un autre sprite 3d

. S (107) CHA_7-Doigt-1
- S (108) CHA_7-Verin D25 C100-8

S (109) CHA_7-Fixation verin-1
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Sélection d'un sprite 3d

. \CHA_7-Verin D25 C100-8\CHA_7-Corp verin D25-1}CHA_7-Tige verin D25-1

% Chemin relatif

-------- S CHA_7-Equerre-2

-------- #- CHA_7-Equerre-5

-------- #- CHA_7-Equerre-6

-------- #- CHA_7-Equerre-7

-------- #- CHA_7-Vis epaules-1

-------- ﬂ- CHA_7-Coussinet_collerette d25-1

-------- “ CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
-------- “ CHA_7Entretoise-1

= ﬂ CHA_7-Cadre doigt-4

-------- ﬂ CHaA_7-Plague fixation doigt-1

-------- “ CHA_7-Doigt-1

|:—:| ----- “ CHA_7-verin D25 C100-3

-------- Mg CHA_7-Fixation verin-1

- Sl CHA_7-Verin D40-3
- Sl CHA_Systeme prise doigt-6
- Sk CHA_7-Verin D40-4

" Chemin absolu

L4]
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(0 virtual Universe Pro- stop - dépileur#6.vu *

4.3.1.8.2- Paramétrage de la liaison

Fichier

Edition Configuration Simulation ?

o WEEESy ]| SUEIA ]

Light
2 < Camera
S (0) Fioor
e (1) swif
-S> (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
[}l (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
S (5) CHA_7-8ati-1
[} (6) CHA_Systeme prise doigt
S (70) CHA_7-Coussine
S (71) CHA_7-Coussine
- S (72) CHA_7-Doigt-2
S (73) CHA_7-Entretois
WP (74) CHA_T-Plaque fi
- (75) CHA_7-Vis epaul
S (76) CHA_7-Verin D2!
S (77) CHA_T-Palier &
- SR (78) CHA_7-Palier_A
S (79) CHA_7-Palier_A
-S> (80) CHA_7-Palier_&
WP (31) CHA_7Equerre-
S (82) CHA_7Equerre-
-S> (83) CHA_7Equerre-
WY (34) CHA_7Equerre-
S (85) CHA_7-Equerre-
-l (85) CHA_7-Vis epaul
S (87) CHA_7-Coussine
P (85) CHA_7-Coussine
-8 (89) CHA_7-Entretois
S (30) CHA_7-Cadre dc
S (91) CHA_7-Plaque fi
-8 (92) CHA_7-Doigt:
-] ca_systeme
o 7 ven
@ (33) for—
@ a(m} for
f] -8l (93) CHA_7-Verin D2!
el (94) CHA 7 Fivation

5,
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tom
Dessin
Position et taille
Matériel
Options
Physique
Uiise la physique
Utiise la gravité
Uutiisateur peut appliquer une foree & fobjet
Type de corps
Masse
Coefficent de friction statique
Coefficient de friction dynamique
Pénétration
Joint (liaison) physique avec le parent
Bl 2&me joint (liaison) physique avec un autre sprite 3d
Nom du sprite 3D
Joint (iaison)
Position du pivot ou point dancrage
Bl Ligne d'action
X
v

Limite minimale du joint (iaison)
Limite maximale du joint (iaison)

Puissance du joint (iaison)

Position du pivot ou point d'ancrage (objet parent ou autre objet)
3&me joint (liaison) physique avec un autre sprite 3d

True
False

False

Quekonque (convexe)
0.1

0

o

False

”\ngs C100-81CHA_7-Corp verin D25-1\CHA_7-Tige verin D25-1
Pivot.

5544.5645mm; 351.8833mm; -5747.6904mm
01,0
0

coocom

omm; 0omm; omm
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4.3.1.8.3- Définition de I'axe de rotation

Fichier Editon Configuration Smulation ?

Univers Lo
Dessin
B @ Werld Position et taille
Light Matériel
options
=
K& Camera Physique
S (0) Floor Utise la physique ™
(=] (1) swif Utlise la gravité Fe
Lutiisateur peut appliquer une forc Fz
-S> (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1 Type de corps Q
=] SR (3) CHA_7Dépaletiseur-1 Masse o.
Coefficient de friction statique 0
> (5) a7 a1 Coefficient de friction dynamique 0
[ S (5) CHA_Systeme prise doigt-1 Pénétration Fe

Joint (liaison) physique avec|

s (70) CHA_7-Coussinet_collerette d2¢
e B Bl 2&me joint (liaison) physique

S (71) CHA_7-Coussinet_colleratte d2¢ om du sprte 30 o
D (72) CHa_7-Dogt2 Soint (aison) o

Bl Position du pivot ou pont dancr 01
S (73) CHA_7-Entretoise-2 N o

S (74) CHA_7-Plaque fixation doigt-2 Y o

z o

D (75) CHA_7-Vis epaties-2
75) CHA_7-is ep Ligne daction o
[ sl {76) CHA_7-Verin D25 C100-9 Linite minimale du joint (iaison) O
- (77) a7 Pl Linite maximale du joint (iaison) 0
Pussance du jont (iason) 0

S (79) CHA_7-Palier_A _douile_D20-6
- S (73) CHA_7-Palier_K _couile_D20-7
S (30) CHA_7-Palier_A _douile_D20-8
. B1) CHA_7-Eque—
- ) o T
S (32) CHA 7-Equ supprimer.
W (53) CHiA_7-Eque  Dupliquer
Exporter
S (34) CHA_7-Eque e
S (55) CHA_7-Eque e R
B (36) CHA_7Vise  Copier
D (57) A _7Cous I
S (38) CHA_7-Cou LiENS
Montrer/Cacher »
- ) on T g
[ S (90) CHA_7-Cadi

: S (51) CHA_7-Plag

{53) CHA_7-Verin D25 C100-8

Position du pivot ou point dancr 01
3éme joint (liaison) physique

Centrer la vue sur lobjet
Metire en évidence lobjet

Fichier Edition Configuration Simulation ?

Fermer lobjet (reveni au projet) |
s (92) CHA_7-Doigt-1 <:| Hom

Dessin

= Position et taille

§ Matériel

3 Options

2 Physique

2 Utilise |a physique True

S Utilise la gravité False
Lutiisateur peut appliquer une fore False
Type de corps Quelconque (convexe)
Masse 0.1

Coeffident de friction statique 0

Coeffident de friction dynamique 0

Pénétration False

Joint (liaison) physique avec le parent

El 2&me joint (liaison) physique avec un autre sprite 3d

Mom du sprite 30 \sw1f\CHA_7-Dépaletiseur-1\CHA_¢
Joint (iaison) Pivot
[l Position du pivet ou point d'ancr Omm; Omm; Omm
X Omm
- ]
z Omm
Ligne d'action 0;1;0

Limite minimale du joint (iaison) 0
Limite maximale du joint (iaison) 0
Puissance du joint (iaison) 0
Pasition du pivet ou peint d'ancr Omm; Omm; Omm
3&me joint (liaison) physique avec un autre sprite 3d

Sélectionner un objet comme axe <:::|
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4.3.1.8.4- Fermeture de |'objet

Fichier Edition Configuration Simulation ?
—| | Fermer l'abjet (revenir au projet) —

MNom

Dessin
Position et taille
Matériel
Options
Physigue

H6

4.3.1.9- Réglage des forces a appliquer au vérin

4.3.1.9.1- Déplacement de la palette pour éviter les interférences

=g word

I o ught

I

£} 22 Camera
B - (0) Floor
E =) () swif

S (2) CHA_Convoyeur Hourds-1

= S (3) CHA_7-Dépaletiser-1
S (5) CHA_7Bat-1
-8 (6) CHA_Systeme prise coigt-1
S (7) CHA_7-Verin D40-3
S (5) CHA_Systeme prise doigt-6

D (5) g vern D04
- 1) paeng<:|
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4.3.1.9.2- Réouverture de |'assistant pour définir les forces du vérin

Fichier Editon Configuration Simulation ?

Fermer l'objet {revenir au projet)
=1 S (8) CHA_Systeme prise doigt-1
-------- S (70) CHA_7-Coussinet_collerette d25-3
-------- ” (71) CHA_7-Coussinet_collerette d25-4
........ S (72) CHA_7Doigt 2
» (73) CHA_7-Entretoise-2
-------- S (74) CHA_7-Plaque fixation doigt-2
-------- ” (75) CHA_7-Vis epaulee-2
[ » (78) CHA_7-Verin D25 C100-9
........ S (77) CHA_7Pslier A _douile_D20-5
S (75) CHA_7Palier_& _douile_D20-6
-------- S (79) CHa_7Palier A _douile_D20-7
........ SO (30) CHA_7Palier & _douile_D20-8
-------- ” (81) CHA_7Equerre-1
”‘ {82) CHA_7-Equerre-2
-------- ” (83) CHA_7-Equerre-5
-------- ” (34) CHA_7Equerre-6
-------- ” (85) CHA_7-Equerre-7
-------- » (86) CHA_7-Vis epaulee-1
-------- S (37) CHA_7-Coussinet_collerette d25-1

=
i
s
=
3

S
E]

-------- S (38) CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
........ S (39) CHA_7Entretoise-1

” (30) CHA_7-Cadre doigt-4

-------- S (31) CHA_7-Plaque fixation doigt-1
S (92) CHA_7-Doigt-1

[=]- » (33) CHA_7-Verin D25 C100-8

L——_| “ (279) CHA_7-Corp verin D25-1
,ﬁ . CHA_7-Verin D25 C100-8

{] cHA_7-Corp verin D25-1
S (308) CHA_7-Fixation tige-1

-S> (280) CHA_7-Charniere-1

-------- S (94) CHA_7-Fixation verin-1
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4.3.1.9.3- Passage en mode "essai"

Permet d'ac
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4.3.1.9.4- Activation de la force pour faire sortir le vérin

CHA_7-Tige verin D25-1
Translation Ratation
Force [Mouvement:

Z forces opposees || Régulation witesse I Essayer
Glissigre  Pivat glissant | Fivat
L

Min -0.00438392 Max
I -97.8656 <~ DEFinir I DEfinir - I -0.102434

; |

— —

Cagteurs

I i
Ajouter un capkeur: | Appliquer I

4{ Si enfoncé, appligue la force générant un mouvement vers la ¢
1

4.3.1.9.5- Détermination de la force pour faire sortir le vérin

CHA_7-Tige verin D25-1
Translation Ratation
Farce Mauyvement

2 forces opposees || Regulation vitesse I Essayer

Glissiere | Pivot dlissant | Fivat

L

Min -41.8275 Max

I -97.8656 = DEfinir I DEfinit - I -0.102434

I
L1

I 1350.59 1

Capteurs

__kgb _

.......... a | |
I Appliquer Ajouter un capteur; I Appliquer I
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4.3.1.9.6- Désactivation de la force pour faire sortir le vérin

CHA_7-Tige verin D25-1

Translation Riokation I
Force Mauyement: I
2 forces opposees | Régulation vitesse I Essayer
Glissiere | Pivot glissant | Rivot
B
Mir -82,9564 Max
I -37.8656 - Definir I DEfimir - = I -0,102434

m :
)

|13QD.59 Il

Capteurs

| I

Ajouter un capbeur | Appliquer I

4| Si enfoncé, applique la force générant un mouvement vers |z

4.3.1.9.7- Activation de la force pour faire rentrer le vérin

CHA_7-Tige verin D25-1

Translation R.atation |

Force [MEUsEment I

2 forces opposees | Regulation vitesse I Essayer

Glissiere | Pivot glissant | Pivok
.

Min -88.4523 Max

I 97.8656 == [EFiniir | D EFiniir - = I -0.102434

L]

I 13590.55 I 1

Capteurs

l |

Appliquer | Ljouker; un capteur I
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4.3.1.9.8- Détermination de la force pour faire rentrer le vérin

4.3.1.9.9- Fin du mode "essai"

Permet d'ac!
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ORI EEESY 1]

4.3.1.9.10- Fermeture de |'assistant

CHA_7-Tige werin D25-1

Translation

Rotation |

Force

Mouvement |

2 forces opposées  Régulation vitesse |

Essayer

Glizsiére  Pivot glissant

% v [z]

— 1

Min

[~57.8656 <-Définir |

Pivat

Max

Définir -= I -0.102434

I 1390.59

]

I 1245.09

Capteurs
| = —
- | 15—
LppEliguet | Ajouter un capteur | I Appliguer

4.3.1.9.11- Suppression des comportements non utilisés

E” {279) CHA_7-Corp verin D25-1

,ﬁ . CHA_7-Verin D25 C100-8
En (305) CHA_7-Tige verin D25-1
- {1 ' CHA_7-Corp verin D25-1

- (306) CHA_7-Fixation tige-1
{29) forcetomin

(30) forcetomax

" ..
- ..{3:3 E[BU) forcetomax

S (307) CHA_7-Ecrou verin-1

s (280) CHA_T7-Charrier

: Couper
i (34) CHA_7-Fixation verin-1

Copier
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[+ sl (50) CHA_7-Cadre doigt-4
- Sl (81) CHA_7-Plaque fixation doigt-1
[—--s (32) CHA_7-Doigt-1

,ﬁ CHA_Systeme prise doigt-1

... (379) CHA 7-Corn werin N25-1

S (91) CHA_7-Plague fixation deigt-1
S (92) CHA_7-Doigt-1
! ,ﬁ CHA_Systeme prise doigt-1

taw1f\CHA _7-Dépaletiseur-1\CHA_Systeme

forcetomin
- (33) CHA_?-Verii:

. Couper
W 7Y CH copier -1
,ﬁ CHA_7-Verin D25 C100-8
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4.4- Paramétrage du doigt opposé

Le paramétrage est identique au premier doigt. Le parameétre d'angle de rotation maximum du doigt
(4.3.1.5.5) est inversé (-90 a la place de 90) :

CHA_7-Doigt-2

Transiation Rotation

Force | Mouvement
mun vitesse Essayer
Glsiere | Pivot gissant | Pivot

B

Centre faxe de rotaton | Définr faxe de rotation |

oyl epEsy 7]

Min Max

-0 <- Définir Définir > l 0
J

i i
Capteurs |
| ]

appier | Ajouter un capteur | appiguer |

#H8
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4.5- Paramétrage du mouvement de montée / descente
4.5.1- Réorganisation de la structure

4.5.1.1- Rendre la tige enfant du corps

Fichier Editon Configuration ~ Simulation 2

B = Univers E
- world E

U Lent B

224 camera E

o S (0) Floor E

- s () swif E

S (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
[~ (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
S (5) CHA_7-Bati-1
S () CHA_Systeme prise doigt-1
=} (7) CHA_7-Verin D40-3
-

(96) CHA_7-Vemmdi

m

=

S (97) CHA_7-Charni ‘re_AR_Fix-1
S (98) CHA_7-ChamniA re_AR_mobile-1
S (99) CHA_7-Charnifi re_Tige_fix-1
-

(100) CHA_7-Charni& re_tige_mobile-1

4.5.1.2- Rendre la charniere tige enfant de la tige

Fichier Edition Configuraton Simulaton ?

[=|- u Univers
E 9 World

Light
v

55« Camera
S (0) Floor
o (1) swif
ﬂ»‘ {2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
(S-S (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
ﬂ (5) CHA_7-Bati-1
ﬂ (6) CHA_Systeme prise doigt-1
S (7) CHA_7-Verin D40-3
E“ {95) CHA_7-Corp_verin-1
I (307) CHA_7-vérin_tige-1

-k (95) CHA_7-CRwgriAre_AR_Fix-1

=
[
5
El
ES
B

—
“
by
2
3
2
5
]

Sl (97) CHA_7-CharniNre_AR_mobile-1
Sl (38) CHA_7-Charrid “reN{ge_fix-
S (95) CHA_7-Charrif “re_tigeNofug

M sl e ;s eoteeos s Aotk s
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4.5.1.3- Rendre la charniére tige fixe enfant de la tige

Fichier Edition Configuration Simulation ?

EH Univers
Ee World

Light
-

55« Camera
». {0) Floor
- s (1) swif
: ” {2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
(=S (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
. S (5) CHA_7-Bati-1
»‘ (5) CHA_Systeme prise doigt-1
» (7) CHA_7-Verin D40-3
E| “ (35) CHA_7-Corp_verin-1
El» (306) CHA_7-yérin_tige-1
ﬂ» (307) CHX_7-Charnif re_ti
ﬂ (36) CHA_7-Charnié re_aX_Fix-1

ﬂ (97) CHA_7-CharniA“re_AR_M\abile-
S (28) CHA_7-CharniA “re_Tige_fi c%
- » (8) CHA_Systeme prise doigt-6

[ S (9) CHA_7-Verin D40-4

[uonow pesesy [Tamean ]

4.5.1.4- Rendre le systeme prise doigts enfant de la tige

Fichier Editon Configuration Simulation ?

=] 9 World

Light

S« Camera
: o {0) Floar
O ()i
[}l (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
[} i (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
[ g (5) CHA_7-Bati-1
K- (5) CHA_Systeme prise doj »<%>
[ (7) CHA_7-Verin D40-3
[=]- sl (95) CHA_7-Carp_veriy

=
C
g
g
g
‘
-
i
L
=
3
2
:
:

CHA_7-vérin_tige-1

-8 (306) CHA_7-Charni& “re_tige_mobile-1
-5 (307) CHA_7-Charni& “re_Tige_fix-1
----- S (96) CHA_7-Charni& re_AR_Fix-1
S (97) CHA_7-Charnif re_AR_mobile-1
S (8) CHA_Systeme prise doigt-6
s (9) CHA_7-Verin D40-4
s (255) palette
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4.5.2- Définir le mouvement

4.5.2.1- Ouvrir |'assistant

~

Fichier Editon Configuration Simulation

B H Univers

=] 9 World

5=« Camera
“ {0) Floor
- (1) swif
“ (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
5“ (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
} “ (5) CHA_7-Bati-1
|_:_|“ (&) CHA_7-Verin D40-3
E“ {69) CHA_7-Corp_verin-1
- (2s5) ::HA_Hérin_bga-1<:|
s (266) CHA_7-Charmik re_tige_mobile-1
S (257) CHA_7-CharniA re_Tige_fix-1
S (268) CHA_Systeme prise doigt-1
B (70) CHA_7-CharniA “re_AR_Fix-1
< S (71) CHA_7-CharmiA re_AR_mobile-1
Eﬂ” (7) CHA_Systeme prise doigt-6
Eﬂ“ (8) CHA_7-Verin D40-4
- (251) palette

Light

=
=
=
g
=
@

=
o
o
=
3
2
5
3
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4.5.2.2- Définir I'axe

uonoul epEEsy )
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4.5.2.3- Définir la position haute

| 78

[ ey 1)

S]]
Acuter un capter

CHA_7-vérin_tige-1
RX=+0.000000

RY=+0.000000

RZ=40.000000

X=+0.000000

Y=+177.024841

2%+0.000000

CX=+39.994049

CY=+327.502441

CZ=+40.958405

SPEEDX*+0.000000 RSPEEDX=+0.000000
SPEEDY=+0.000000 RSPEEDY=+0.000000
SPEEDZ=+0.000000 RSPEEDZ=+0.000000

x
DN /s

4.5.2.4- Définir le temps pour la montée et la descente

CHA_7-vérin_tige-1

I Translation Rotation

Force Mouvement
Temps  Vitesse |Position Essayer
X I ¥ z H

Min Max

[o <-Défnr_| Définir > || 177.025

LopoW JUEEESY 1]

I
-

Capteurs

14 | |

Ajouter un capteur |
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4.5.2.5- Définir un mode de pilotage de type bistable

La montée et la descente du sous-ensemble devra pouvoir étre stoppée a une position intermédiaire
(position pour laquelle les doigts peuvent sortir au milieu de la palette).

CHA_7-vérin_tige-1

I Translation Rotation

Force Mouvement

% Temps \c"lbesselPositionl Essayer
o

= X | Y B |

3

=

E]

Min Max

[o < Définir_ | Définir > || 177.025

I
I
T |
I 5 Activer
Diéfinit le type de cormm:
Capteurs
< | ]

| Ajouter un capteur I

Type de commande de mouvement (temps) El

IUne commande, mowvement vers max si vrai, mouvement vers min si faux (simulation
werin type simple effet par exemple)

Deux commandes, mouvement vers max ou min suivant [€tat des deux commandes,
¥ ; le mouvement si aucune commande vraie ou les deux commandes vraies

45imulation vérin type doube effet par exemple)
Annuler | oK 2::|
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4.5.2.6- Définir un capteur mini

4.5.2.6.1- Ajouter un capteur

CHA_7-vérin_tige-1
Translation Rotation
Force Mouvement
% Temps  Vitesse Positioﬂl Essayer
a
g X | Yy |JE |
3
2
5
Min Max
IEI <- Définir | Définir - ll??.DZE
i '
L]
T '
B | Activer |5
Capteurs
4.5.2.6.2- Nommer le capteur
Capteur x|
Nom
crmniq i>
- Zone de détection —————————————————————
Type

Début Fin

T Feiien | 70.81 106.215

Pour les capteurs de

position, la mse alchele L
détermine la valeur
retournée par le capteur Valeur pour début Valeur pour fin

paur |2 position de début et
Ia position de fin. Les autres
valeurs sont extrapolées.

0 |1

Annuer
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4.5.2.6.3- Définir visuellement la plage de détection

CHA_7-vérin_tige-1

I Translation Rotation

Force Mouvement

% Temps \Vitesse Pnsihnnl Essayer
o

g X Iv z

=

2

S

Min Max

[o <-Défnr | Définr -> || 177.025

| 5 I Activer Apergu et modification des

Capteurs
icm\nl (bool) -2,.95041<...<13.5719

Ll | i
Ajouter un capteur I

Saisir et déplacer chaque extrémité de la zone de détection (lignes bleues).
4.5.2.7- Définir le capteur maxi et un capteur pour la position intermédiaire

De la méme fagon (4.5.2.6.1 2 4.5.2.6.3) on crée un capteur pour la position maximum et un capteur
pour la position intermédiaire (sortie possible des doigts au milieu de la palette).

CHA_7-vérin_tige-1

Translation Rotation

Force Mouvement
‘E_ Temps  Vitesse Posnmnl Essayer
a
El X lv z
3
2
E

Min Max

0 <-Définir 177.025
. .

- .
4 H —

Capteurs
@ crini (bool) -5.31075+...18.2925

@ cmaxi (bool) 157.552<.,.<178.735
@ cnter (bool) 40.1257+<... <53.6976

K i
Ajouter un capteur

Le mode "Essayer" permet de tester I'ensemble.

#9
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4.6- Ajout de capteurs sur les vérins des doigts

4.6.1- Réouverture de I'assistant pour la tige du vérin

Fichier Edition Configuration Simulation ?

Fermer l'objet {revenir au projet) |

- S (269) CHA_7-Coussinet_collerette d25-3

Sk (270) CHA_7-Coussinet_collerette d25-4
- Sl (271) CHA_7-Doigt-2
. S (272) CHA_7-Entretoise-2

[+l

- S (273) CHA_7-Plaque fixation doigt-2
ﬁ (274) CHA_7-Vis epaulee-2
F- S (275) CHA_7-Verin D25 C100-3
SR (276) CHA_7-Palier A _doville_D20-5
S (277) CHA_7Palier_ _doile_D20-6
“ (278) CHA_7-Palier_A _douile_D20-7

ﬂ (279) CHA_7-Palier_& _douile_D20-8
ﬂ (280) CHA_7-Equerre-1

# (281) CHA_7-Equerre-2

“ (282) CHA_7-Equerre-5

ﬂ (283) CHA_7-Equerre-&

ﬂ (284) CHA_7Equerre-7

# (285) CHA_7-Vis epaulee-1

“ (286) CHA_7-Coussinet_collerette d25-1
ﬁ (287) CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
SR (288) CHA_7-Entretoise-1

ﬂ (289) CHA_7-Cadre doigt-4

# (290) CHA_7-Plaque fixation doigt-1

ﬂﬁ (291) CHA_7-Doigt-1

[—]ﬁ (292) CHA_7-Verin D25 C100-8

|_:_| ----- ﬂ (300) CHA_7-Corp verin D25-1

. ,ﬁ ' CHA_7-Verin D25 C100-8

= -S> (302) CHA_7-Tige verin D25-<:|
- {1 ' CHA_7-Corp verin D25-1
# {303) CHA_7-Fixation tige-1

&

()

Sl (304) CHA_7-Ecrou verin-1
-------- S (301) CHA_7-Charniere-1

. B> (293) CHA_7-Fixation verin-1
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4.6.1.1- Ajout d'un capteur

CHA_7-Tige verin D25-1

Translation Rotation I
Force Mouvement

2 forces opposées  Régulation vitesse I Essayer

Glissiére  Pivot glissant| Fivob
v [z]

Min Max

I -37.8656 <~ Définir | Définir - I -0.102434
' '

J

oo UEEESyY T

1390.59 I 1245.09

Capteurs

Appliguer

< |

.
(; Apnhquarl

4.6.1.2- Définition du nom
B
Nom —
Iu'mn\| ¢|_P
W= Début Fin
Tar Position I 58,7503 39,2077

Pour les capteurs de

r Zone de détection

position, la mise & [échelle —Mise 2 l'échelk
détermine la valeur
retournée par le capteur Valeur pour début valeur pour fin

pour la position de début et
|z position de fin. Les autres
valeurs sont extrapolées.

0 |1

annder |
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4.6.1.3- Définition de la zone de détection

CHA_7-Tige verin D25-1
Translation Rotation
Force Mouvement
— 2 forces opposées  Régulation vitesse I Essayer
§ Glissiere  Pivot glissant |  Fivob
o Nt
3
i
5
Min Max
I -97.8656 <- Définir I Définir - I -0.102434
' i
' g
1320.59 Apergu et modification des zones de o
Capteurs
B ‘cmini (boal) -13.1375<...<0.223443 |
| = —
< | |
fppliguer I | Ajouter un capteur I Appliguer

4.6.2- Création des autres capteurs sur les vérins associés aux doigts

De la méme facon, créer le capteur maxi pour ce méme vérin et les capteurs mini et maxi pour le
vérin du doigt opposé :

#10
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4.7- Duplication du sous-systéeme de montée/descente et de prise de doigts

Les sous-ensemble étant les mémes, on procede au remplacement du sous-ensemble non paramétré
par une copie du sous-ensemble paramétré.

4.7.1- Suppression du sous-ensemble non paramétré

Fichier Editon Configuration Simulation ?

B H Univers
) vor

S5« Camera
S (0) Floor
[ o (1) swif
[ ﬂ (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1
= S (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
SO (5) CHA 7Bati-1
OB (5) CHA_7-Verin D40-3

Light

=
C
5
o
El
z

=
a
5
ES
3
2
S
]

4.7.2- Duplication du sous-ensemble paramétré

Fichier Edition Configuration Simulation ?

=
=
=3 _H
o = Univers Hom
E3 . Dessin
W
— = 9 \n’orld. Position ¢
ﬁ Light Matériel
o : Options
o o
3- - Camera Physigue
E S (0) Floor Sprite 2d
o |
= sl (1) swif e
Particule:
-S> (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1 et
] sl (3) CHA_7-Dépaletiseur-1
- sl (5) CHA_7-Bati-1
B 58 (6) CHA_7-Verin D40-3
Ajouter... 3
Sl (251) palette Supprimer... 5 l
Dupliquer »
Exporter 3 Former une chaine
Importer 3
Couper 3
Copier
Coller:
Liens
Montrer (Cacher 3
Optimiser...
Ouvrir 'objet
Centrer la vue sur ['objet
Mettre en évidence ['objet
Geométrie 3
Fusionner 3
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x
MNombre d'élément(s)
[ =

Décaler les objets comme
L=

o
o
o

z Annuler |

=

4.7.3- Renommer le nouveau sous-ensemble

Fichier Edition Configuration Simulation 2

- B lom
Univers
[N >cHa_7-Verin D404
B 9 Verld Dessin
i Light Position et taille
Matériel
-
S22 < Camera s
= (0) Floor B Physique
- (1) swif Utiise la ph False
: . Type de col Quelconque (convexe)
S (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1 ]
[} (3) CHA_7-Dépaletiseur-1 Effet liquide

Particules
Animation

]S (5) CHA_7-Bati-1
[—|--Si® (5) CHA_7-Verin D40-3
- Sl (57) CHA_7-Corp_verin-1
s (58) CHA_7-Charnifl re_AR_Fix-1
S (52) CHA_7-Charnif 're_AR_mobile-1
I (261) CHA_T-Verin DA0-4
S (204) palette

4.7.4- Faire tourner de 180 degrés le sous-ensemble dupliqué

Fichier Edition Configuration Simulation ?

Coordonnées| 11684.679mm; Omm; -10:

=
=

&

El Univers El Nom

3 Nom 2CHA_7-Verin D40-4
= = 9 viorld Dessin

ﬁ‘ Light El Position et taille

a =

&

ES

3

g

5

s

.
T~ Canera El Rotations  0; 180; 0
S () Floor X [}
© o — e )
z o
S (2) CHA_Convoyeur Hourdis-1 Position de [a Omm; Omm; Omm
[=]-- s (3) CHA_7-Dépaletiseur-1 Echelle 15151
[ Dimensions  0.1mm; 0.1mm; 0.1mm
[ s (5) cHA_7-Bat-1 Matériel
[ (5) CHA_7-Verin D40-3 ‘Options
Physique
+ (261) 2CHA_7-Verin D40-4
N {3 S
S (204) palette Effet liquide

Particules
Animation
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4.7.5- Positionner le sous-ensemble dupliquer

Déplacez les fleches rouges et bleues pour ramener le sous-ensemble prés du dépileur.

Affinez le placement, le repére visuel des tiges verticales permet de faire ceci.

#11
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4.8- Mise en place de la palette et duplication

i ()0 70kt
- (50 78at-1
W (5)CHA_7vern D03

> (251) 20 _74em D04
>

7 Mode expert
@ parcbiets  © par proprétés

Mombre délément{s)

e p 4

Déc_ih'hsdl'pls_

cea .

0 i X

140| -

0 B Annuler |
#12
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Nous allons a partir d'ici développer trois variantes du projet, la premiere (A) avec des éléments IHM
permettant de tester la machine, la deuxieme (B) utilisant un controleur virtuel pour faire
fonctionner la machine, la troisieme (C) utilisant un automate M340 de Schneider Electric pour

réaliser le pilotage.
A4.9- Pilotage par éléments IHM
A4.9.1- Création de variables de commandes groupées

Le but est de créer une variable unique pour sortir tous les doigts, une pour les rentrer, une pour

sortir les vérins verticaux et une pour les rentrer.

A4.9.1.1- Ajout d'un groupe

Fichier Edition Configuraton Simulaton ?

auelq] ||

Les objets "sprites 3d" peuvent aussi servir d'é

= u Univers
I

Ajouter...

SUpgErimer:
Importer
Exparter

Coller:
Liens

Optimiser
Indure dans

Fichier Edition Configuration Simulation ?

le rendu

Exdure du rendu

Lumiére
Caméra
THM
Contrdleur
Surface

éments structurants

=
c
=] u Univers
- gD word

« Camera

s Floor

;e swif

S groupe commande

ENEG

Light

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence

=

= Nom
[ roue commande
] Dessin

Fichiers 30

Fichier texture
Fichier texture
Fichier texture
Fichier texture
Position et taille
Matériel

Options
Physique

Sprite 2d

Effet liquide
Particules
Animation
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A4.9.1.2- Ajout de comportements

Fichier Edition Configuraton Simulation ?

Univers Bl
1 . Mom
= 9 World B Dessin
Light Fichiers 30
: Fichier texture
- REr Camera Fichier texture
- Floor Fichier texture
Fichier texture
Position et taille
[ sprite 3D
= b Lumiére
Dupliguer » Caméra
Exporter » IHM
Importer »
Couper , Contréleur
Surface
Copier
Caller
Liens
Montrer /Cacher 3
Optimiser...
Ouvrir 'objet
Centrer la vue sur l'ohjet
Mettre en évidence ['objet
Géométrie 2
Fusionner 3
Types de comportement 1'

Farce et couple I Vitesse | Déplacement Ressources I Test | Proprigté I Code et simulation I Entrées [ sorties Divers |

Entrée IHM | Sortie IHM Gérer
Jouer un
Jouer un s0M en

son une fois | boude

Aucun
Réinitialise
la simulation
(Stop, puis
Run) Aucun

Fichier Editon Configuration Simulation ?

Univers Bl G
= o p—
- @ word Alias

Light Type, etc.
E Lien

s
%55 Camera

S Floor

- swif
[ 8 aroupe commande

e R
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On crée de méme les autres comportements.

T virtual Universe Pro- stop - dépileurA#13.vu
Fichier Editon Configuraton Simulation 7

=
C
= - Univers EIL
3 - Nom groupe commande
3 3
=g world Dessin
Lght Position et taille
Matériel
=
S Camera Options
S Floor Physique
Sprite 2d
F - s swif
& . Effet liquide
[ m aroupe commande Particules
@ B nter Animation
descendre
" sortir doigts

BEE

rentrer doigts

A4.9.1.2- Création des liens

A4.9.1.3.1- Vérins verticaux

Fichier Edition Configuration Simulaton ?

=
c
5 -
= Univers Bl
E Y g MNom movetomasx
E‘@ World Alias
Light Type, etc.
B Lien
w4 Lamera Valeur initiale 0
o I Floor Valeur courant 0

Conversion des Copie {pas de cor|
Valeur courant 0

- s swif

# CHA_Convoyeur Hourdis-1
|_——_|” CHA_7-Dépaletiseur-1
sl CHA_7-Bati-1
E# CHA_7-Verin D40-3

S CHA_7-Corp_verin-1

Valeur alphanu

[ - s CHA_7-vérin_tige-1 A
. . Utilise la valeur _< |
S CHA_7-Chami“re_tige_mobile-1 Lenextene  False N
S CHA_7-CharniA “re_Tige_fix-1 valeur externe 0
X Dernigre valeu 0
[+] sl CHA_Systeme prise doigt-1 Dot 2tre 2ait [0
move Erreur externe

movetomin Force si possibl False

mcvammax<:|
cmini

cmaxi

cinter

S CHA_7-Charni re_AR_Fix-1

S CHA_7-CharniA “re_AR_mobile-1

Sl 2CHA_7-Verin D40-4
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Sélection d'un comportement |
move ;I

mavetomin

maovetomax
cmini

Ccmaxi

cnter

- S CHA_7-Charnif re_AR_Fix-1

.S CHA_7-CharmiAre_AR_mobile-1
# palettel
ﬂ palette?
“ palette3
= “ groupe commande
o [ —

i:t%:i descendre

i:t%:i sortir doigts

ig't:i rentrer doigts -

< |

»
™ Chemin local % Chemin globa|<:| Annulerl E:
A

Lt

On procede de méme pour la descente et la montée et la descente de I'autre vérin vertical.

A#13

A4.9.1.3.2- Vérins associés aux doigts

1/ Virtual Universe Pro- stop - dépileurA#13.vu *

E WD CHA_7-Paier A _doulle D20-5 :I;E Nom -
Nom cetomn
S CHA_7Psier A doule D206 Alias
WD CHA_7Paer_A_doulle_D20-7 @ Type, ete.
: x 8 tien
WO CHA_7Paer A _doule D208 S satile’ o
S CHA_7-Equerre-1 Valeur courante 0
o o4 _TEquerre-2 Conversion des données Copie (pas de conversion)

. Valeur courante interne 0
| CHA_7Equerre-S

W CHA_T-Equerre-6
| CHA_7-Equerre-7
WO CHA_7Vis epauiee-1
‘ CHA_7-Coussinet_colerette d25-1
SO CHA_7-Coussinet_coleretts d25-2
- CHa_7Entretose-1
4 s CHA_7-Cadre dogt-4
WO CHA_7-Plaque fixation doigt-1
g 1a_7Doigt-1
= WP CHA_7-¥enn D25 C1006
{— - i CHA_7-Corp verin D25-1
4] ota_7vernD25C1008
[=] i CHA_7-Tige verin D25-1
{D cHA_7-Corp vernD25-1
WO CHA_7Fiation ige-1
£ [lertomn
23

forcetomax

] -

Valeur aphanuménique

Force 2 possbie les vani False

-
g‘é} omaxi
| CHA_7-€qou verin-1

-_— A 3 reeniaea 4
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Sélection d'un comportement |
move J

maovetomin

movetomax
cmini

Cmaxi

dnter

[=]--#cll groupe commande

......... £33 mone:

......... © 4 descendre

1| | 3

™ Chemin local % Chemin global (::I Annulerl E:
4

‘W virtual Universe Pro- stop - dépileurA#13.vu *
Fichier Edition Configuration Simulation 2

SO CHA_7 Pl A _doulle_D20-5 =][E Hom
. - Nom forcetomax
W CHA_7-Palier_A _doville_D20-6 Alas
S CHA_7-Palier_A _douille_D20-7 Type, etc.
¥ Bl Lien
S CHA_7-Palier A _douille_D20-8
reler A codle Valeur initiale 0
- S CHA_7Equerre-1 Valewr courante 0
& a7 querre Conversion des données Copie (pas de conversion)

Valeur courante interne 0
s cra_7Equerre-s

o CHa_7Equemes

B A7 Euerre 7

SO CHA_7-Vis epaulee-1

S CHA_7-Coussinet_colerette d25-1
- S CHA_7-Coussinet_collerette d25-2
- SEP CHA_7Entretoise-1

Valeur alphanumérique

e

[ sl CHA_7-Cadre doigt-4 Valeur externe )
Dermiére valeur écite ve 0
o_ CHA_7-Plague fixation doigt-1 e — o
- sl CHA_7-Doigt-1 Erreur externe
[ S CHA_7-Verin D25 C1008 Force si possible les vari False

-8 CHA_7-Corp verin D25-1
H ,ﬁ CHA_7-Verin D25 C100-8
[ S CHA_7-Tige verinD25-1
£ cHa_7com verinD2s-1
S CHA_7Fixation tige-1

- S CHA_7Ecrou verin-1
G S CriA_7-Chamiere-1
S CHA_7-Fixation verin-1

@ i movetomin
@ movetomax
€55 [l
.
s .
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Sélection d'un comportement =

o L
£0Y move Al
ant
- O 4 movetomin
ant
- O 4 movetomax
ant
- Od cmini
ant
N -] cmaxi
At
F:a:i cinter
-------- S CHA_7-Charnif re_AR_Fix-1
-------- S CHA_7-Charnifre_AR_mobile-1

--------- © 4 monter

nrd
......... O 4 descendre

ard
......... E'hg:g sortir doigt<(—]
......... E:‘?\:i rentrer doigts i

14| | 3

" Chemin local = Cheminglobal<:| Annulerl

Procédez de méme pour les trois autres doigts. Attention, le lien forcemin/forcemax avec
sortir/rentrer doigts doit étre inversé pour deux des 4 doigts (vérins symétriques).

AH14

A4.9.2- Création d'un IHM

A4.9.2.1- Ajout
Fichier Ediion Configuration Simulation ?

-4 worid

Light

B ]

< 4 Camera

S Floor
=] s swif
[}~ sl CHA_Convoyeur Hourdis-1
[ -l CHA_7-Dépaletiseur-1
S palett=1

ol 0 it
vers 14 Lumiere
£03 " Dupliquer » Caméra
§8y " B »
37, Importer »  Comportement
&2 - . Contrdleur
it Surface
Copier
Coller
Liens
Montrer fCacher »
Optimiser...
Ouvrir [abjet

Centrer la vue sur fobjet
Metire en évidence fobjet

Géométrie »
Fusionner »
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A4.9.2.2- Modification

Fichier Edition Configuration Simulation ?

=k - Univers
E| - 9 World

555« Camera
” Floor
= swif
[+ G CHA_Convoyeur Hourdis-1
[+ s CHA_7Dépaletiseur-1
G palette1

Light

[=] - s groupe commande

- £03™" monter
- @ " descendre
— @ " sorti doigts
@ N rentrer doigts 2
@ HM #1 <:|

A4.9.2.3- Ajout d'un bouton

Configuration THM

button

BMErgEncY B e e e e e

Pour ajouter un objet, faites L
gisser, un des GIEMents G-gBSSUS e
vers ['apercu

Liste des éléments de ['THM

Propriétés de ['€lément
sélectionné
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A4.9.2.4- Associer le bouton au comportement

Configuration THM |
=l
button with light J
button
Emergency
[
Pour ajouter un objet, faites
glisser, un des €léments c-dessus

vers ['apercu

-

Liste des léments de 'THM

B Position et taille
¥ (position horizontal 80
' (position verticale) 63

Largeur 100
Hauteur 100
Couleur I 7s; s0; 229
Bouton bistable False
E Lien

nportement asso B
E Condition de visibilité si vide toujours
Condition de wisibilité

Propriétés de '€lément Apercu I I = E
cdlectionnd Grile » 10 10 Avantl Arritre | Supr, | Annuler | )
%
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Sélection d'un comportement |

_________ €03 move [
......... @ ravetomin

......... QE):! movetomax

......... @ crnini

......... 5:%:;' cmaxi

......... 5:%:;' dinter

........ S CHA_7-Charnif re_AR_Fix-1

-------- S CcHA_7-Charnif “re_AR_mobile-1

El“ groupe commande

......... @ monter 3

......... O 4 descendre

--------- @ sortir doigts
--------- @ rentrer doigts
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A4.9.2.5- Définir la couleur du bouton

Configuration THM |

button with light J:::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::
........ B M e ool

button

Emergency

Pour ajouter un objet, faites
glisser, un des €léments c-dessus
vers ['apercu

ibutbon (\groupe commande\monter)

Liste des léments de 'THM

B Position et taille
¥ (position horizontal 80
' (position verticale) 63

Largeur 100
Hauteur 100
Codewr | ROEVEERe
Bouton bistable False
E Lien

Compaortement assoc \groupe commandeimo
E Condition de visibilité si vide toujours
Condition de wisibilité

Propriétés de '€lément Apercu I I = E
cdlectionnd Grile » 10 10 Avantl Arritre | Supr, | Annuler | )
%

x

Standard | e |
Colors:
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A4.9.2.6- Ajouter un texte

Configuration IHM

g l digital value

Pour ajouter un objet, faites
glisser, un des €léments c-dessus
vers ['apercu

ibutbon (\groupe commande\monter)

Liste des léments de 'THM

B Position et taille
¥ (position horizontal 80
' (position verticale) 63

Largeur 100
Hauteur 100
Couleur [] 255;2040 ..
Bouton bistable False
E Lien

Compaortement assoc \groupe commandeimo
E Condition de visibilité si vide toujours
Condition de wisibilité

Propriétés de I'élément
sélectionné

e Grille : IT Im_

Avantl .ﬂ\rriérel Supr.l Annulerl E
v
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A4.9.2.7- Définir le texte

Configuration IHM

g l digital value

Pour ajouter un objet, faites
glisser, un des €léments c-dessus
vers ['apercu

bbutbon (\aroupe ...

Texttext

Liste des léments de 'THM

B Position et taille
¥ (position horizontal 41
Y (position verticale) 148

Largeur 200

Hauteur 20

Couleur Il ooo
e[S
Fonte Arial

E Condition de visibilité si vide toujours
Condition de wisibilité

Propriétés de I'élément
sélectionné

Apercu Grille : IT |10_ .ﬂ.vantl Arriérel Supr.l Annulerl E
A
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A4.9.2.8- Placer le texte

Configuration THM |

o l digital value

| t
p l ayou

Pour ajouter un objet, faites
glisser, un des €léments c-dessus
vers ['apercu

ibutbon (\aroupe ...

Texttext

Liste des léments de 'THM

B Position et taille
¥ (position horizontal 90
' (position verticale) 160

Largeur 70

Hauteur 20

Couleur oo
Texts Maonter
Fonte Arial

E Condition de visibilité sivide toujours| = 0 0 T T T
Condition de wisibilite | h e e e e

Propriétés de '€lément Apercu I I 2 E
cdlectionnd Grile » 10 10 Avantl Arrigre | Supr, | Annuler | )
%

mn n nn

On réalise les mémes opération pour les commandes "descendre", "sortir doigts", "rentrer doigts", et
"avancer" (associer au comportement "pilotage rouleaux").

A#15
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Configuration IHM |

LTtk text
Pour ajouter un objet, faites
glisser, un des €léments c-dessus
vers ['apercu
Texttext
Texttext
Kl
Liste des éléments de ['THM

B Position et taille
¥ (position horizontal 140
Y (position verticale) 440

Largeur a0

Hauteur 20

Couleur oo
Texts Avancer
Fonte Arial

[ Condition de VIsiBIte SIVIBE EOWJOUES ] © © ~ * « © © 5 © e

o R e I L L

HwneBg l'.”.deré""““‘t Apercu W:W |10_ p.vant| Amerel 5u|:r| Arn.iu’l@
A

Fcher Edtion Configrston Smusten 7

[} CiA_ped standard7-14 ] flom

o421
[ S0 O pied standerd?-15 -
[+ W CiA_ped standard713 B Propriétés.

WD A _Tcomere-1
WD A _pignon 152 moyeu A 20-1
WD 044 _motoreducteur 250W-1
[ > rodeaut
(-0 CiA_pied standerd?9
W CHA_axe avec davete 20047201
[ W O1A_ped standard?-11
[ S C1A_pled standerd7-12
> O1A_pied standerd?-10
[ W O4A_ped standard7-1
[ rodeaz
[ rodenss
[ 0 rodesut
[ o rodeaus
(- roens
[ 0 rodesu?
[ > rodens
[ rodeas
[ rodeaso
g rodesut
[ roueau12
[ rodesuts
- rodesuts
% plotage rouieau : (0.000000,0.000000)
S o7 Dépaietoeur-1
D psetter
D pactie2
D paette3
= groupe commende
" monter : (0.000000,0.000000)

™ escendre : 0.000000,0.000000)
" sortr dowgts : 0.000900,0.000900)
'O ™ rentrer doigts : (0.000000,0.000000)
@ s
< I
¥ Mode expert
@ parciets " par proprétés.

iy

311 sorite(e) 34,65 comportementls)

e~

N\

En mode RUN, les boutons permettent de réaliser manuellement un cycle de la machine en utilisant
les boutons de I'lHM.
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B4.9- Pilotage avec un controleur virtuel

On repart de la sauvegarde #12

B.4.9.1- Associations de noms "parlants" pour les capteurs et les actionneurs

Fichier Edition  Configuration  Simulation  ?

=
=
§ H Univers B tom
Li| B QW montert {::,
. Light Type, etc.
SR Camera Lien
g Floor
- o swif
SEg¥ CHA_Convoyeur Hourdis-1
=S CHA_7-Dépaletiseur-1
-8 CHA_7-Bati-1
[ -8 CHA_7-Verin D40-3
= o CHA_7-Corp_verin-1
=] s cHA_7-vérin_tige-1
S CHA_7-CharniA “re_tige_mobile-1
S CHA_7-Charnil “re_Tige_fixc-1
SEP CHA_Systeme prise doigt-1
@ maovetomin
3 monter 1
o ciri
o cmaxi
53 [l
-S> CHA_7-CharniA re_AR Fix-1
o‘ CHA_7-CharniA re_AR_mobile-1
[} S 20HA_7-Verin D40-4
M palettel
S palette2
oS paletie3
Fichier Edition Configuraton Simulaton ?
u Univers & nom
=- 9 wWerld has descendre1] c:::?
- “lgnt B Type, etc. -
2 Camers ;ﬁqﬂi ::;n;:::nt :‘c:ra générique
S Floor B Lien
[ o swif Valeur initiale 0
Valeur courante ]

S CHA_Convoyeur Hourdis-1

[ S CHA_7-Dépaletiseur-1

W CHA_7-Bati-1

[ i CHA_7-Verin D40-3

[ CHA_7-Carp_verin-1

[} sl CHA_7-vérin_tige-1

-S> CHA_7-Charrif re_tige_mobile-1
S CHA_7-CharniA re_Tige_fix-1

S CHA_Systeme prise doigt-1

H é:?:; move

€0y descendre1 <:|
O] monter 1

O] cmiri

€0 cmai

-8 CHA_7-CharniA re_AR Fix-1
S CHA_7-CharniA re_AR_mobile-1

1 e acua 7 mee nan 4
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Valeur courante interne

Utilise |2 valeur de ce comportement
Lien externe

Force si possible les variables externes
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Copie (pas de converson)
o

False
False



Le comportement move doit étre mis a jour car il est en lien avec les 2 comportements que nous
venons de modifier :

Fichier Editon Configuration Simulation ?

=
[y
§ = H Univers |38 Nom
| @ e o
Light El Type, etc.
88 4 Comera Type de comportement Déplace I'objet sur ¥
j-—- Mode pour déplacement et rotation Temps : |a valeur du comportement provoque ur
i S Floor Appliquer aux fréres False
S st Joint(iaison) Joint (lsison) avec le parent
¢ . Mise a l'achelle valeur min 1]
S Cha_Convoyeur Hourdis-1 Mise 3 I4chelle valeur max o
[ CHA_7-Dépaletiseur-1 Point de départ Omm
Paint d'arrivée 177mm
S CHa_7-Bati-1 Temps aller 5
[ il CHA_7-Verin D40-3 Temp retour 5
=)l CHA_7-Corp_verin-1 B L=
Valeur initiale o
[ sl CHA_7-vérin_tige-1 Valewr courante ]
o SR CHA_7-Chamik“re_tige_mobie-1 Conversion des données Copie {pas de conversion)
. Valeur courante interne o
»_ CHA_7-ChamiAre _Tige_fix-1 Utilise |a valeur de ce comportement convzboolto-101(.. Ymonter1,.. \descendre 1) C[P
[+ Sl CHA_Systeme prise doigt-1 Lien externe False

<:| Force si possible les variables externes False

descendre1

Lec.5:

~ monter 1

cmini
cmaxi
cinter

Sl CHa_7-Charnif re_AR_Fix-1

On procede de méme pour I'ensemble des actionneurs :

Actionneur Noms
Monter vérin vertical 1 monterl
Descendre vérin vertical 1 descendrel
Monter vérin vertical 2 monter2
Descendre vérin vertical 2 mescendre2
Sortir doigt 1 sortirl
Rentrer doigts 1 rentrerl
Sortir doigt 2 sortir2
Rentrer doigts 2 rentrer2
Sortir doigt 3 sortir3
Rentrer doigts 3 rentrer3
Sortir doigt 4 sortird
Rentrer doigts 4 rentrer4
Faire tourner les rouleaux pilotage rouleaux (déja configuré)
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et des capteurs

Capteurs Noms
Vérin vertical 1 en bas basl
Vérin vertical 1 en haut hautl
Vérin vertical 1 position intermédiaire interl
Vérin vertical 2 en bas bas2
Vérin vertical 2 en haut haut2
Vérin vertical 2 position intermédiaire inter2
Doigt 1 rentré rentrel
Doigt 1 sorti sortil
Doigt 2 rentré rentre2
Doigt 2 sorti sorti2
Doigt 3 rentré rentre3
Doigt 3 sorti sorti3
Doigt 4 rentré rentre4
Doigt 4 sorti sorti4

B#13

B.4.9.2- Ajout d'un contréleur virtuel

Fichier Edition Configuration Simulation 2

=] n Univers

SUpRrImEr
Importer > Caméra
Exporter »oIHM

EEEER

Sprite 30
Lumigre

oller

Liens.

Optimiser
Indlure dans le rendu
Exclure du rendu

B.4.9.3- Modification

Fichier Edition Configuraton Simulation ?

=- H Univers
E @ World

alleq] ‘L

Light

55« Camera

S Floor

= swif 2

Contréleur #1
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B.4.9.4- Ajout d'un programme en Grafcet / Blocs de fonctions

Contréleur

[Nom  [long.. [Condiion  [varibe |

supprimer; | Modifier: _

Contréleur

e

[Lang... [ conditon |
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Contréleur

Edition
Nom [ Leng... [ Condition [ Variable |
Page L Fbd/Sfc  Toujours executer

e Supprimer |Modifier | Ajouter

Liste des variables locales au contréleur

B Propriétés

Om=m=me=ae o-0+a Q0| )

Type Variable locale
Mom du comportement ou ¢ Locl

Faites glisser

les éléments
ci-dessus vers
la zone de
programmation

Propriétés de ['€lément - Afficher le nom des variables Zone de programmation

sélectionné dansla zone e~ avecle chemin complet

programmation Les Eéments ajolités ’ IS— I?

¥ yéférences par défautle<:| Grile :
ZOMOACIEMENTS. h
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Sélection d'un comportement |
- S CHA_7-Doigt-2 A

-S> CHA_7-Entretoise-2

“ CHA_7-Plaque fixation doigt-2
“- CHA_7-Vis epaules-2

“‘ CHA_7-verin D25 C100-5

Eﬂb CHA_7-Corp verin D25-1

= s CHA_7-Tige verin D25-1

S CHA_7-Fixation tige-1
i%:! sortirl
i:é::i renterl

sortil

Y =]
S e

o S CHA_7-Ecrou verin-1

“ CHA_7-Charniere-1

.S CHA_7-Palier A _douile_D20-5

“ CHA_7-Palier & _douile_D20-6

- a CHA_7-Palier A _doille_D20-7

“ CHA_7-Palier & _douile_D20-8

“- CHA_7-Equerre-1

# CHA_7-Equerre-2

“- CHA_7-Equerre-5

# CHA_7-Equerre-6

“ CHA_7-Equerre-7

# CHA_7-Vis epaulee-1

“ CHA_7-Coussinet_collerette d25-1

# CHA_7-Coussinet_collerette d25-2

“ CHA_7-Enftretoise-1

|:—:|# CHA_7-Cadre doigt-4

“ CHA_7_profilé_batig10_40-40 454=-1
# CHA_7_profilé_batig10_40-40 454°-2

S CHA_7_profilé_bati5an_40-40 454°-1 =l

Annuler | oK

A
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Sur ce méme principe, création de I'ensemble du programme.

Contréleur

Edition

Nom | Lang... | Condition I Variable

Fbd/Sfc  Toujours exécuter

Liste des pages de programme

Supprimer | Modifier | Ajouter |

Liste des variables locales au contréleur

Afficher le nom des variables
avec le chemin complet
Les éléments ajoutés

¥ références par défaut les
comportements

Propriétés de [€lément
sélectionné dans la zone de
programmation

E=E g-0-epEm|]

Faites glisser
les léments
ci-dessus vers
la zone de
programmation

rentre !
rentrez

|rentred

|rentred

”: 10.000s
[ ™

;rentrerz

Frentrer3 |

arentrem

ANAD.

|

Zone de programmation

st [ 1[5

Annuler | RUN

P —

B

B#14
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C4.9- Pilotage avec un automate Schneider Electric M340

On repart de la sauvegarde #12

C.4.9.1- Sélection du driver M340

Fichier Edition Configuration Smulation 2

nnnnnn

g
m

[+

&:

B M340
Mode du driver M340
ur ou adresse P localhost

SCHNEIDER M340 PLC ou SIMULATELR

API connecté par USB

Dans notre cas : M340 relié par un port USB au PC.

C.4.9.2- Définition des variables automates

Actionneur Variable M340
Monter vérin vertical 1 %Q0.2.0
Descendre vérin vertical 1 %Q0.2.1
Monter vérin vertical 2 %Q0.2.2
Descendre vérin vertical 2 %Q0.2.3
Sortir doigt 1 %Q0.2.4
Rentrer doigts 1 %Q0.2.5
Sortir doigt 2 %Q0.2.6
Rentrer doigts 2 %Q0.2.7
Sortir doigt 3 %Q0.2.8
Rentrer doigts 3 %Q0.2.9
Sortir doigt 4 %Q0.2.10
Rentrer doigts 4 %Q0.2.11
Faire tourner les rouleaux %Q0.2.12

Capteurs Variables M340
Vérin vertical 1 en bas %10.1.0
Vérin vertical 1 en haut %10.1.1
Vérin vertical 1 position intermédiaire %10.1.2
Vérin vertical 2 en bas %10.1.3
Vérin vertical 2 en haut %l0.1.4
Vérin vertical 2 position intermédiaire %10.1.5
Doigt 1 rentré %10.1.6
Doigt 1 sorti %I0.1.7
Doigt 2 rentré %10.1.8
Doigt 2 sorti %10.1.9
Doigt 3 rentré %10.1.10
Doigt 3 sorti %10.1.11
Doigt 4 rentré %10.1.12
Doigt 4 sorti %10.1.13
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CH13

C.4.9.3- Associations de variables automates aux comportements

rtual Universe Pro- stop - dépileurC#14.vu
Fichier Editon Configuration Simulation ?

=
[
5
g [+H]--#gi CHA_pied standard7-11 Nom
3 . El Type, etc. I;l
3
P g CHA_pied standard7-12 Type de comportement  Lecture générique
S CHA_pied standard7-10 Appliguer aux fréres False
: B Lien
+H CHA_pied standard7-1
- Cria_ped standar Nom de variable M340  %QU.2.12 c::::
[} rouleauz Entiers extemes signés  True
S rouleaus Valeur initiale 0
Valeur courante 0

- rouleaud

- rouleaus
- roulesus

[ S rouleau?
- roulesus

[ S rouleaus
s roulesu 10

[} s rouleau1l
S5 rouleau12

[ S roueau13

Conversion des données

Copie (pas de conversion)
Valeur courante interne 0

Utise |a valeur de e comp

Lien externe True

- rouleautd

£ [ potae rovieau

[ il CHA_7-Dépaletiseur-1

S palette1

kil

S CHA_7Bati-1

[ S CHA_7-Verin D40-3

(=) s CHA_7-Corp_verin-1

[ s CHA_7-vérin_tige-1

movetomin
movetomax
i

cmand

cinter

S CHA 7-Charnif re AR Fix-1

S CHA_7-Chamid “re_tige_mo,
- CHA_7-Chamid re_Tige_fix
S CHA_Systeme prise doigt-1

™ Mare mvnert
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[ s roueaus =
Type, etc.

- S rouleau? =5

[ rouleaus MNom de variable M34 %Q0.2.1
Entiers externes sigr True

+-- S roueaus

B rodeay Valeur initiale 0

[]--wii rouleauin Valeur courante 0

- roueaull Conversion des donr Copie (pas de cor
Valeur courante inter 0

[ g roueaut2 Utiise  valeur de ce

[ s rouleau1s Lien externe True
Force si possble les ) False

[ s rouleau14

£ [ ptotage roveaus
S CHA_7-Dépaletiseur-1

Lien

|| Lien utiisé pour i ou crire Ia variable d.
(| comportement (par exemple, nom d'une
variable i1 Inniciel externe)
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1 virtual Universe Pro- stop
Fichier Editon Configuration Simulation ?

G - rouleaus .
Type, etc.
[ S rouleau? e
- rouleaus Nom de variable M34 %I0.1.0
Entiers externes sigr True
. leaug
G- S rouieau Valeur initisle 0
[ s rouleau1n valewr courante 0
O rouleaut Conversion des donr. Copie (pas de conversi
Valeur courante inter 0
[ - rouleau12 Mode démiture Normal
S rouicauts Utiise la valeur de
Lien externe
[ S rouleau14 Farce si possitle les 1 TR

Q:é':i -pilmage rouleaux

- S CHA_7-Dépaletiseur-1

S CHA_7-Bati-1

[=]--#gi CHA_7-Verin D40-3

[ skl CHA_7Corp_verin-1

- S A _7-vénn_tge-1

sl CHA_7-Chamif re_tige_mo
S CHA_7-CharmiA e Tige_fix
S CHA_Systeme prise doigt-1

movetoma

< |

I~ Mode expert

310 sprite(s) 3d,61 comportement(s)

Faire de méme pour I'ensemble des comportements a associer aux capteurs et aux actionneurs.

#C14

C.4.9.4- Ecriture du programme dans le logiciel Unity Pro de Schneider Electric.

SEI
e s o g ey e il
HEHS MR oo v (PG B &|[© 0 u[BED6 A A= me v o sem |t e
hos+o-ncmlne gamn|
[recsostenc de et |
Py e suchuede: \|\2\3\4\s\a\7|a|¢||u|n|1z[13[14\15f1

| [EIETETER Gandranon Lt N X 7
S e
de. LTS
W A Edtion Afchage Sencei DUSS Géndraton Auomals Mise s pent Fendtre Ade =8| x|
CE N A Y A I BRI G - —- W I Y= ]
mE|a - |
Vataties | Tyows DOT | Boct forcion | Trows DFB]
[™ _r 8] wmaIF % EOT I 0OT [~ OBOT [~ Obatamerms |
TP [ [ g
ey
A
e
Ao
v
A
oo
[ A
oo
ey
ey
e
[
ey
vy
oo
[ A
oo
ey
A
e
[
oo
vy
oo
rv=y
o
TSI D Géndration { wpetsiogate J\ Goor dinsies P 7
= [P oo | | e e R

Tutorial Virtual Universe Pro - Dépileur - Lycée Vauvenargues, Aix en Provence
113



Dépileur.XEF

C.4.9.5- Lancement de la simulation

Injectez le programme dans I'automate et passez celui-ci en mode RUN.

) o ot
] o Tven0e 3
5 - o 70 et
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