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Introduction

Le présent texte a pour but de présenter les moyens mis a disposition de la pensée par
la mécanique

pour représenter la réalité

Généralités

force1

/) mass1 i
Tl p— D Sprlng;L’ mass2
S— — = ’
K , e VA VA T
[V ~- — \ -
freqHz=freqHz /. o _°= c» m=1 kg

\ fixed1

Réalité translationnelle

une seule translation horizontale
conventionnellement de binarité négative vers la gauche et positive vers la droite
On y trouve
une perturbation variable ayant une certaine fréquence fixe
fondée sur une référence fixe
reliée a
une premiere intransitale
reliée a
une ininteritale

reliée a
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une seconde intransitale

Par convention les contactales foncée des entitales sont a leur gauche et les contactale claires
des entitales sont a leur droite

Les deux contactales sont totalement identiques a part leur couleur a savoir que les deux
contactales représentent a la fois

la transitale absolue de la contactale
et

la transitale de coupure dans la contactale

Certaines entitales sont équipées de
une contactale support

permettant de les fixer a une référence immobile ou mobile ou de les combiner avec des
sources de transitales

Certaines entitales sont €galement équipées d’une contactale disergale (en rouge) leur
permettant de transférer de 1'énergie mécanique dans le domaine thermique

supportFriction 1 ’ idealRo...gWheel1
/- massWit.. .iction1 idealGearR2T1

force1 position1
S,
peed1 accelerate 1 m
/ ove1
B — s_ref T exact= ’

o w false et o fae;(sacel= e l -

7 S,v,a ’
¥

Entitales dotées de contactales support et de contactales disergales
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Les entitales peuvent étre reliées deux a deux de manicre totalement arbitraire

Deux intransitales reliées par une relatale

m .
asss spring2 spring3
m=m
c=c
— . c=c m=m

E—

Deux ininteritales reliées entre deux intransitales
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Translation

Les composants

initializeFlang,

. idealGearR2T1
mass1 spring1 supportFriction1 ratio=ratio
7 e . % [
fixed1 * = o N
P idealRo...gWheel1
rod1 lamper1 relativeStates 1
——— -~ =
- = - .D
— — /
brake1 7 h
massWit...iction 1 springDampert foreeto. .Ada pror
m=m =c
d=d
elastoGap1 position...eAdaptor

1 g

d=d



Les senseurs

_ositionSensor1 relPositionSensor1 forceSensor1
—_— e
— s
f
speedSensor1 relSpeedSensor1
E—
.
——
v

accSensor1 relAccSensor1

LSS
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powerSensor1 multiSensor
power power, f v
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Les sources

tSpeed1 eddyCur...tF
linearS...tForce1 Com yg»

y  — | — p—"0 o o
f o
s_ref exact= sva o
e 1z = L == =

quadrat...tForce1

peet . ara..iror
| (S
v_ref exact= - -

false force

accelerate1 constantForce
L mstantFore
f_constant

—_—

[ —]
- L

signForce1

a
L

forceStep1
—

"L
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Rotation

Les composants

initializeFlange
ingFriction1 idealGear1 idealGearR2T1 ni gen
iz bearngr = ratio=ratio
inertial spring1 - 3
L L AN
J=J
fixed1

:E .
lossyGear1 idealRo...gWheel1
disct damper1 —
+ L el l = — o . o
deltaPhi = 0 * d=d I i ,

tioFrati relativeStates1

L —_—
brake1
ic 1P tary1 leTo... A to
springDamper1 fdealPlanetary angleTo.._Adaptor
c=c clutch1
d=d ratio=ratio
elastoBacklash1 gearbox1 torqueT... Adaptor
% ratio=ratio, c=c
c=c
=0 ° oneWayClut,
yClutch1 —

angleTo...daptor1

torqueT.. -daptor1
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Les senseurs

angleSensor1 relAngleSensor1 torqueSensor1 powerSensor1 multiSensor1

phi

tau

power powes v

speedSensor1 relSpeedSensor1

accSensort relAccSensor1
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Les sources

torque1 linearS... Torque1
position1 move1

constantSpeed1 eddyCur...Torque

r=—— === o o - o

exact= tau'
Pphi_ref z false phiw,a
w_fixed
torque quadrati...tTorque1

speed1

L
[———1 o . -

exact=

weret 2 false

accelerate1 constantTorque1
L

22 7

tau_constant

signTorque 1

vl

tau_constant

torqueStep 1

oa
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L'univers tridimensionnel

world
y
X
Les forces
' .
force ﬁ Q, spring1
e - -/ ) C.J,, ) 1}=‘/\/\=gb
force1 lineFor...thMass1 c=c
| 4
damper1
» 7 1:'wm;:t
AV S
lineFor...Masses1 d=d
torque torque1

14 ' ¢
> i% VE

forceAnd Torque 1

forceAnd Torque
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c=c
d=0 N-s/m

b

springDa...arallel1

springD...Series1

c=c b
d=0 N-s/m
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Les joints

llingWheel1
I 1 ro
rismatic 1 revolute1 cylindrical1 Planar
(10,0 n=(0,0, 13 n=(1, 0,0} universal1 spherical1 n=(0, 0, 1}
revolute gearConstraint1
constraint ia
@ {1,0,0} spherica...herical1 —
oo DN ) ==fj==
- LY e b a b
n=(0, 0, 1} universa...herical1 rodLength ratio

wheelSet

///_\‘ //\q
===y I===p
freeMotion 1 freeMoti...|arinit]

Les assemblages

cp oy s - . m » o mp ow o me
o = ={0, 0, = )
JjointUsp1 JjointSSR1 JjointSsP1 '}Bﬁvtft 4 '}Bﬂqtﬁ’kgf}

JointUPS 1 JointUSR1

Les contraintes

- constraint1 .
constraint constraint3 constraint2




Les corps

_ea? body1
m=
r={0, 0, 0}
fixedTranslation 1 bodyShape1
a b
—
r=r
r=r
fixedRotation1
. \/' bodyBox1
—_—

[

b
=0, 0, 0}

r=r

bodyCylindert

pointMass 1

mounting1D1

14/15

rotor1D1 whee,

wheelSet




relativeSensor1

a b a

absoluteAngles 1

a

absolut....locity 1

2 w

absolut...locity 1

absolut...sition1

a r a

v a

relatiy.. -locity1

Les senseurs

relativePosition1

b,

relativeVelocity 1

relativeAngles 1

cutForce1
distance1 a

cutTorque1

a b

cutFor...orque 1

a b

b

power1

power
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_edFrame1

roundi

rectangle 1

;mx!m

Les visualiseurs

fixedShape1

fixedShape2 1

r=(1, 0, 0}

shape1

default

surface1

fixedArrow 1

signalArrow1

arrow1

>

doubIeArrow1

torus1

pipeWith...arField1



