Réunion du Groupe de Travail

SYSTEMES MECATRONIQUES

THEME: "METHODES ET OUTILS POUR LA CONCEPTION EN MECATRONIQUE"

le 3 mai 2010 à SUPMECA Paris
http://www.sysme.mines-ales.fr/
La prochaine rencontre du GT SYSME se tiendra le 3 mai au laboratoire LISMMA sur le site de  SUPMECA Paris, 3 rue Fernand Hainaut 93407 Saint-Ouen.  
Cette rencontre sera centrée autour du thème ‘Méthodes et outils pour la conception’ dans le contexte de la mécatronique : 

Exposés de membres du GT,

Discussion autour du thème de la journée,

Informations sur l’actualité du GT SYSME (informations, actions envisagées, congrès…)

Programme 

9h30 Accueil

10h00 « Les aspects scientifiques du projet O2M. » par Pierre Yves Choley, laboratoire LISMMA
Lors de sa première phase, le projet O2M (Outils de Modélisation Mécatronique, Mov'eo, System@tic) a permis de spécifier des besoins en méthodologies, outils et modèles. En phase 2, en s'appuyant sur un scénario proposé par les industriels, les travaux de recherche menés actuellement par les universitaires apportent des solutions applicables aux prédimensionnement mécatronique, à l'optimisation multi-physique, à l'électronique 3D et au câblage. Nous exposerons ici l'activité de Supméca dans ce projet."

10h40 "Réduction de modèle par une approche hybride analytique/éléments finis appliquée aux engrenages", par Sylvain Thouviot, laboratoire LISMMA

Le bruit généré par les systèmes mécaniques est devenu une contrainte forte dans la conception de nouveaux produits notamment dans le secteur automobile. Parmi les systèmes mécaniques souvent considérés comme sources de bruits nuisibles, on trouve les réducteurs par engrenages. On présente une méthode permettant la simulation du comportement dynamique des réducteurs épicycloïdaux afin d'en prédire le rayonnement acoustique. L'approche proposée est soumise à des contraintes de temps de calcul pour permettre l'exploitation de ce type de modèle en prédimensionnement ou dans un processus d'optimisation.
11h  « Comportement mécanique d'un faisceau de câble automobile », par Olivia PENAS,  Gwendaël Cumunel, laboratoire LISMMA
Depuis peu, dans le monde du câblage automobile, la maquette numérique 3D est devenue contractuelle au profit du 2D. Autrement dit, le sous-traitant doit assurer que son process de fabrication permette une bonne montabilité du faisceau sur véhicule. Actuellement, les propriétés mécaniques des faisceaux de câbles ne sont pas bien prises en compte dans la maquette numérique. L’objectif de cette étude est donc d’améliorer l’intégration du comportement mécanique d’un faisceau de câbles. Pour cela, des études numériques et expérimentales sont menées conjointement afin de déterminer les paramètres impactant le comportement du faisceau (anisotropie, frottements des câbles, enrubannage, répartition des fils dans la section…).

11h20 « Méthodes et outils d’ingénierie de systèmes mécatroniques fiables », par Hubert Kadima,  EISTI
Les nouvelles méthodes de conception de systèmes mécatroniques doivent intégrer au plus tôt dans le cycle de conception les contraintes fonctionnelles, non fonctionnelles, comportementales, de sûreté, mais également les incertitudes et le caractère hétérogène et hybride des composants qui les constituent. Elles doivent par ailleurs  permettre la traçabilité des exigences et maintenir l’invariance des propriétés lors du passage par raffinement d’un niveau d’abstraction à l’autre sans rupture sémantique dans le cadre du MBSE ((Model-Based System Engineering). Il devient aussi indispensable de disposer, via les techniques de vérification formelle couplées aux ADL (Architecture Description Language) et DSL (Domain Specific Language), des outils capables de prouver les propriétés exigées d’un système, dans le cadre de «l’ingénierie système prouvable» - PBSE (Proof-Based System Engineering).Nous présentons dans notre intervention les axes majeurs de cette évolution par rapport aux outils et méthodes actuels d’ingénierie de systèmes mécatroniques.

12h00 Déjeuner cocktail déjeunatoire, Salle 208
13h30     « Conception mécatronique dédiée à la commande par anticipation du mouvement de mécanismes flexibles »  par Antoine Decquidt ,  Laurent Vermeiren, laboratoire LAMIH
Les caractéristiques dynamiques d’un mécanisme commandé découlent à la fois du choix de loi de commande et de la conception mécanique, en raison des limites physiques telles que les saturations des moteurs et les résonances mécaniques. Cet exposé porte sur la conception mécatronique pour la commande par anticipation de mouvement rapide et précis d’un mécanisme. L’approche proposée englobe les questions de conception du système et de sa commande. Le but est de concevoir une chaîne d’actionnement afin d’atteindre, avec la commande, un objectif de performances spécifié au départ. Le modèle dynamique élastique inverse du système est utilisé à la fois comme modèle d’anticipation d’ordre 4 pour la commande et à la fois pour établir les contraintes de conception. Le problème de conception est alors décrit sous la forme d’un front de Pareto qui permet une sélection et un choix optimum du moteur et un dimensionnement optimum du mécanisme de transmission. Un exemple montre que les performances obtenues sont conformes à celles spécifiées en début de processus de conception et qu’elles sont robustes aux erreurs de modélisation et d’identification.
14h00  «  La stratégie PLM au service des produits mécatroniques » par Vincent Cheutet, laboratoire  LISMMA
Le PLM (Product Lifecycle management - Gestion du cycle de vie du produit) vise à partager les données et les informations liées au produit pour le développement de produits, de la conception à la mise au rebut, et dans tous les segments de l'entreprise étendue. Dans une mécanique en évolution vers la mécatronique, les outils et méthodes issues de cette stratégie PLM peuvent donc permettre de supporter les développements de ces systèmes multidisciplinaires complexes hautement intégrés.
14h40  « Méthodes et outils  pour les activités support à la conception organique de systèmes mécatroniques » par Pierre Couturier, laboratoire LGI2P
Dans le cadre de la conception organique de systèmes techniques pluridisciplinaires (typiquement mécatroniques), l’objectif poursuivi est un apport méthodologique et outillé pour supporter les activités de choix de valeurs des variables de conception. Nous présentons une méthode  de  recherche rapide de solutions efficaces basée sur des méta-heuristiques et un outil de discrimination pour aider à l’interprétation des solutions efficaces ainsi dégagées.  
15h10 Optimisation de la structure d'un robot : application à un robot 
d'échographie par Sylvain Miossec, laboratoire PRISME

Optimiser la structure de corps de robots en considérant toutes ses conditions d'utilisation peut demander énormément de calculs, du fait de la grande dimension de l'espace de travail du robot. De tels problèmes complexes n'ont jamais été traités complètement. Nous présentons la résolution de ce problème dans le cas simple d'un robot sphérique d'échographie à 3 degrés de liberté. Nous optimisons la forme de deux corps afin de minimiser la masse du robot pour un effort subit par l'organe terminal, quel que soit la configuration d'utilisation du robot. Des limites sur les contraintes internes de Von Mises et sur la déformation de l'organe terminal sont considérées. Nous utilisons un 
modèle de poutre à section non-uniforme pour modéliser les corps, avec un calcul de sensibilité. Nous montrons qu'un gain de poids substantiel peut-être obtenu avec un temps de calcul raisonnable, et qu'il est nécessaire de tenir compte simultanément de plusieurs configurations de 
l'espace de travail.

15h30 «  Vers une plateforme expérimentale de simulation pour l’optimisation de cellules de production » par Baptiste ARNAULT, Manel ZERELLI, Thierry SORIANO, LISMMA, SUPMECA TOULON
Dans la production automatisée de produits en matériaux composites, l'apparition d'une nouvelle technologie appelée placement de fibres par robot amène à repenser ensemble le produit et les moyens automatisés de production. Une approche intégrée va considérer le couple produit/procédé dans son ensemble plutôt que séparément, et ceci sera effectué à l'aide d'une plate-forme de prototypage virtuel. Nous nous dirigeons vers le développement d'une plate-forme d'optimisation permettant la visualisation géométrique et la simulation de la gamme de production, effectuées à l'aide d'outils industriels CATIA/DELMIA et Dymola.

16h00 Information sur le  GT SYSME, discussion
17h00 Fin de réunion

Pour toute information, contactez  P. Couturier (Tel : 04 66 78 56 26 / email: Pierre.Couturier@mines-ales.fr)
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