Tutoriel particulier à la simulation de la chute d’une pièce avec Inventor

Le transfert des données d’une pièce issue d’une simulation dynamique vers l’analyse des contraintes ne fonctionne pas dans deux cas : 
La pièce fait partie d’un groupe de soudure créé automatiquement.
La pièce est en contact 3D avec une autre pièce.
[image: ]L’exemple suivant montre également que la pièce concernée doit être sortie de sa classe d’équivalence. Il arrive que l’on soit obligé de refaire l’assemblage complet.
Télécharger le fichier Wiimote et le décompresser dans votre espace projet d’Inventor.
Ouvrir l’assemblage de la manette, retirer la fonction « bloquer » des pièces de l’arborescence et effacer ensuite la pièce « coque supérieure ».
Sauvegarder cet assemblage sous le nom « manette sans capot ». Créer un assemblage vierge dans lequel vous placerez l’assemblage « manette sans capot » et la pièce « coque supérieure ».
[image: ]Assembler cette pièce sur l’assemblage avec un assemblage afin de réaliser une liaison encastrement.
[image: ]Créer une plaque qui servira de sol et placer celle-ci dans l’assemblage sous la manette nouvellement assemblée. La bloquer.
Sauvegarder votre travail puis commencer une simulation dynamique. 
Supprimer les liaisons existantes en décochant « convertir automatiquement les liaisons » dans les paramètres de simulation.
Créer maintenant les liaisons entre les deux parties de la manette et entre la manette et le sol.




Pour créer ces liaisons, cliquer sur « convertir les contraintes », puis sur les deux parties de la manette et créer la liaison encastrement (soudure). Remarque : cette liaison n’est pas interprétée de la même manière que la soudure qui se créée automatiquement. 
[image: ]
De la même manière, créer une liaison spatiale entre le corps de la manette et la vitre.
Lorsque la manette va tomber, elle va rentrer en contact avec le sol. Ce contact n’existe pas encore, cela se matérialise à l’aide d’un contact 3D. Cliquer sur « Insérer une liaison » puis choisir contact 3D.
[image: ]Cliquer sur la surface qui va être vraisemblablement être la première en contact (en vérité tout la pièce va être comprise) puis sur la surface du sol.
Il faut enfin définir la gravité en cliquant sur gravité dans les charges externes. Définir un vecteur vertical en direction du sol.
[image: ]

 







Lancer la simulation dynamique et ne pas la remettre à zéro lorsqu’elle est terminée.
[image: ]Dans le graphique de sortie, déployer la liaison spatiale, déployer accélération et choisir A1. Rechercher ensuite la valeur la plus grande (positive ou négative) et la cocher. Cela détermine le temps de référence pour l’export dans l’analyse des contraintes (MEF).
[image: ]Après avoir cliqué sur ce bouton, cliquer sur la coque puis sur ok dans le masque suivant : 



Il vous est alors demandé de cliquer sur une surface qui participe à la liaison encastrement puis de cliquer sur OK. Il arrive que cette opération soit très complexe lorsque la pièce étudiée a plusieurs liaisons, chacune devant être définie par une surface qui participe à la liaison en question.
[image: ]
On choisira ici, le dessous de la pièce qui est en contact avec la manette.
Fermer ensuite la simulation dynamique.
Ouvrir l’analyse des contraintes et cliquer sur nouvelle étude.
[image: ]Cocher Analyses des charges de mouvement, choisir la pièce (souvent elle est déjà visible mais d’autres pièces peuvent être étudiées à partir d’une même simulation dynamique) et choisir également le pas temporel (là encore il pourrait y en avoir plusieurs en fonction de la simulation dynamique). Cliquer enfin sur OK.

L’analyse des contraintes devient alors classique, seules les matières sont à définir puis vous pouvez cliquer sur simuler et exploiter les résultats :
[image: ]
image7.png
IR

=2 Ensemble2
£ Liaisons standard
£d Soudure:1 (classe fixe:1, Coque supérieureA:1)
£ Spatiales:2 (classe fixe:1, vitre:1)
Positions
Vitesses
=0 Accélérations
0 Alsl
0O Als]
0 A
0 A
0 Azl
B A
Force
Moment
[FT Lisisons de force
Variables utiisateur
{iz] Reperes de référence
1 Traces
1 Exporter vers MEF

S Temps(s)

O 028038

O 028038

O 028038

O 028038

B 028939

O 028030

O 028030 -205144,00000
O 028030 -191610,00000
O 028040 ~196586,00000
O 028040 -193290,00000
O 028040 -200449,00000
O 028040 -185498,00000
O 028081 ~186752,00000
O 028081 -170471,00000
O o280 ~165020,00000
O o280 -156837,00000
O o280 -143193,00000
O 028043 -126501,00000

0,000

-5,0008+4

“1,000845

“1,500845

“2,000845

o 0,125 025





image8.png
Pices

Annuler





image9.png
—
Paramétres
de simulation

X

- o
Lecteur |Parametes  Exporter vers MEF Terminer
de simulation Simulation dynamique

Gérer v Analyse des contraintes [ Y

= Publ Studi
suple Graphique ~1COnnHE 0 Publier vers Studio

de sortie J Trace

er Sélection des faces porteuses MEF

Pidces sélectionnées pour MEF
Lecteur de simulation

& a e EHb e
[ e | [

@ Coque supérieureA:

< I

Liaisons & achever: faces porteuses

@ Soudure:1 (classe fixe:1, Coque supérieureA:1)

< I
| Sélection automatique de la face
iq

o e e





image10.png
Hom: Analyse statiq

Objectif de conception: | Point unique v

Type d'étude  Etat du modéle

(@ Analyse statique
Détecter et supprimer les modes de corps rigides

[]séparer les contraintes des surfaces de contact

Analyse des charges de mouvement

Piéce Pas temporels
Coque supérieureA:1 ] [t0,28035 v
(O Analyse modale
Nombre de modes s
Plage de fréquences 0,000 - [o0000
Calculer les modes préchargés
Précision améliorée
Contacts
Tolérance Type
0,100 mm ué
Raideur normale Raideur tangentielle
0,000 N/mm 0,000 N/mm
Tolérance des connecteurs de la coque 1750
(en tant que multple de F'épaisseur de coque)
@ Réinitialiser oK Annuler





image11.png




image1.png
@
oy





image2.png
P 2




image3.png
% Publier I'animation

X2 Publier vers Studio

Animer

Simulat

Paramétres

de simulation

Lecteur | Paramétres

de simulation|

Gérer ~

ynamique param

- |

Exporter vers MEF

Analyse des contrainte

[ Convertir automatiquement les contraintes en liaisons standard

 Avertir en cas de mécanisme surcontraint

[ colorer les groupes mobiles
Décalage des posttions initiales

o i >





image4.png
f' <] Convertir les contraintes

. £ Etat du mécanisme
Insérer une liaison

Liaison
Modele X '+
Ensemble | Modélisation |
[ Ensemble2
— Bloqué
+ [ vitre:1

+ [ dasse fixe:1
+ (1 coque supérieureA:1
= {3 Charges externes

Gravité

[ | Sélectionner deux piéces

> B Publier Ianimation
[ Publier vers Studio

Placages

11 (classe fixe:1, Coque supérieureA:1)
(Coque supérieureA:1, classe fixe:1)

Animer

Liaison: ‘Soudure

i
v =
e

RNE
\\\X/ 4
ok

Annuler || Appliquer

Ua

Paramétres | Lecteur
de simulation |de simulation

Gérer ~

T

fx

Paramétres

9]

Exporter vers \

Analyse des contr




image5.png
me A U ecmome  Qaswessiso | on (Sl ST o A%
e Come i | o | et
proic e S s S St sz

Gerer + Ay descontints

nsrerune s x

A

J— Compesonz

raront)

[B 1 oo





image6.png
Modstisation |

[ Ensemble2
Bloqué
155 Groupes mobiles
] Unisons standard
Ff Liaisons de force

* Charges externes

T Gravits

[T Entité
® Composants de vecteur
Entité
3 pirection
Valeur: 9810,000

Composants de vecteur
fies! 0,000 mm/s"2
0,000 mm/s"2

-9810,000 mm/s~2

oK Annuler

Ve





