CAD5-ANIMATION-
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AD5 -ANIMATION-

Le logiciel CAD5 permet de réaliser une animation d'un mécanisme en construisant une série d'images qui seront successivement affichées à l'écran.

Le mécanisme est constitué de PIECES (ensembles de volumes assemblés) mobiles les unes par rapport aux autres dont les lois de déplacement sont définies par les liaisons réalisées entre chacune d'elles.

Structure du programme:

piece(1,1);

cyl(10,30);rx(90);ty(-15);fusion;

cyl(5,32);rx(90);ty(-14);coupe;

cyl(10,30);ty(155);tz(-100);fusion;

cyl(5,32);ty(155);tz(-99);coupe;

piece(2,2);

…………………..

…………………..
piece(3,3);

…………………..

…………………..
piece(..…,…..);

…………………..

…………………..
U:=0;V:=0;W:=0;

anime(0,2*Pi,30,0,3);

Ry(U*180/Pi,2);

Ty(….,…..);

V:=…..

Tz(V.,…..);

…………………..
 * Piece(N°,couleur) définit les volumes constituant la pièce jusqu'à la prochaine instruction "pièce".

 * Evaluateur de fonction:

Cad5GS est muni d'un évaluateur de fonction, c'est-à-dire que les

expressions comme  TX(200*2-U^3); sont acceptées.

 * Opérations : + , - , * , /

 * Fonctions  : ! , ^ , Abs() , Sin() , Cos() , Ln() , Exp().

 * Variables  : A,R,S,T,U,V,W sont disponibles 

   Ex:    U:=200;A:=Cos(45*Pi/180);  (Pi est prédéfini et ne peut être changé).

A peut être utilisé avec la PROCEDURE Atan(y,x)
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  Ex: Atan(100,200); { Affecte Arctan(Y/X) à A }

  Pour les fonctions, contrairement aux rotations, les angles sont exprimés en radians.   Attention à l'ordre des paramètres pour ATAN.

*  Anime(Umin,Umax,N,Trace_Le_Repere,Mode);

  Umin,Umax: bornes de la variable U; N: Nb de position (<25);Trace_Le_Repere:1 ou 0;Mode(0..4);

L'instruction Anime crée N images à partir des instructions de déplacement qui la suive.

  Contour (N&B)     : Mode:=0;

  Facette (N&B)     : Mode:=1;

  Contour (Couleur) : Mode:=2;

  Ombrage (N&B)     : Mode:=3;

  Facette (Couleur) : Mode:=4;

*TX(U,2) translate la pièce 2 de U unités suivant X;

*RZ(V,3) tourne la pièce 3 de V degrés autour de Oz;

BUT: Animation du mélangeur dont le schéma paramétré est donné ci-dessous

Etude des positions des différentes pièces.

Recherche des lois  de déplacement.

 Les paramètres de position  et  peuvent s'exprimer en fonction du seul paramètre d'entrée  En écrivant la fermeture géométrique du mécanisme, et en utilisant des produits scalaires par des vecteurs unitaires bien choisis, exprimer  et en fonction de  .

Le mécanisme sera représenté grâce au logiciel CAD5 dans la position initiale  ; exprimer les déplacements subis, à partir de leur position initiale, par chacune des pièces (translations et rotations) en fonction d'un déplacement   /2) de la pièce 1.

Dessin du mécanisme dans sa position initiale.

Les rotations Rz, Ry et Rz ayant lieu autour des axes (O,x), (O,y) et (O,z), il est judicieux de choisir le point D comme origine du repère CAD5.

Réaliser le dessin du mécanisme dans sa position initiale en utilisant des volumes simples rappelant la réalisation des liaisons.

Attention: Le logiciel CAD5 ne reconnaissant pas le numéro de pièce 0, il est nécessaire de créer un décalage de la numérotation des pièces:

Création de la procédure d'animation.

Ecrire les instructions permettant de générer les déplacements pour 10 positions successives du mécanisme.

L'instruction anime peut être neutralisée en la faisant précéder du caractère '  : 'anime….

Le retrait de ce caractère permet de construire les fichiers "image" lors du passage dans l'éditeur graphique..

La géométrie du mécanisme sera chargée grâce au  fichier melanime.SUW
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