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Simulations 0D-3D pour la
meécatronique



Mécatronique et simulation
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Travaux sur la simulation en
Mécatronique

e Simulation distribuée Open source 0D-3D sur
le bus temps réel HLA

e Simulation de variations paramétriques sur
Mathématica

e Simulation distribuée sur Dymola — Delmia en
robotique



Simulation distribuée Open source
OD-3D sur HLA
Bus HLA RTI Opensource

Hybrid Autom ata
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Virtual Prototyping
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Simulation distribuée Open source 0D-3D sur le bus
temps réeel HLA
Automate hybride simulé sous Open Modelica OD

Hybrid automaton
for operative part

Stop left Stop right
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Move Back Hybrid automaton
V:=-U for control part

x>bl

Wait
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V:=0
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Simulation distribuée Open source 0D-3D sur le bus
temps réeel HLA
Prototype virtuel sous Openmask 3D
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Simulation de variations parameétriques sur Mathématica
Modele des Inclusions Differentielles

La forme génerale of a DI est

(dx
== f(t, x(t), u(t))

x(0) O |
u(t) O C(t, x(1))

N

\

- L’ Inclusion Differentielle est une equation

differentielle avec un membre droit

parametré

-La solution est 'ensemble atteignable qui

Inclut toutes les trfajectoires possibles de Ensemble atteignable et modéle de

'ID . trajectoire dans I'espace d’'état au
cours du temps



Simulation de variations paramétriques sur
Mathématica
Mise en ceuvre

e Algorithme de Raczynsky

* Programmation sous Mathématica avec sortie
graphique 3D

e Test sur un exemple simple






Simulation de variations paramétriques sur Mathématica
Exemple

Les equations dynamiques du systeme sont

5= - _b29+ K i and x=péo
dad J+mp J+mp
A _—Ko-Risy

da L L
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Simulation distribuée sur Dymola — Delmia en
robotique

Simulateur comportemental
Gamme de production d’une cellule robotisée de production de
composites

Simulateur 3D
Représentation visuelle pour analyse et validation de la gamme

Echange d’'informations sur la simulation en cours
Gestion de la simulation par une autre application
— communication avec chaque simulateur
— passage des parametres de simulation a chague simulateur



Simulation distribuée sur Dymola — Delmia en
robotique

Optimisation interface
(with management of the data
files for information exchange)

” Production routing | ' 3D visual
simulator prototype




=] .
o
=] .
o o oo B =]
@ 22 ==
= arlg = ani
5
-y
i
ariy
™
ary il




Simulation distribuée sur Dymola — Delmia
en robotique 1




Conclusion

Nécessité de simulation multi physique
Modeles analytiques et modeles 3D couplés

Outils opensource libre intéressants sauf en
application industrielle

Influences des variations importantes en pré
dimensionnement et tolérancement

Réduire les dimensions de modele pour le
prototypage virtuel



