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Modélisation multi-physique des systémes

Modélisation multi physique avec OpenModelica

Modélisation multiphysique avec Modélica

Espace sur internet dédié a la modélisation multi physique :
http://www.insyte.website/modelisationMultiPhysique.php

1 - Présentation de Modelica

Le langage de modélisation orienté objet Modelica permet la modélisation pratique de systémes
complexes

Le simulateur associé a pour tache de résoudre le systeme d’équations a chaque pas temporel.

Le langage, les bibliotheques et certains outils de simulation de Modelica sont libres et issus d’'une
demande industrielle.

Le développement de Modelica est assuré par I'association a but non lucratif Modelica Association.
Son développement a commencé en 2000.
Qui 'utilise ?

Modelica est mise en ceuvre dans des logiciels commerciaux :

CATIA de Dassault Systemes, suite a I'intégration dans PLM du noyau Dymola (Dynasim AB, Suede, acquis
par Dassault Systemes en 2006) ;

LMS Imagine.Lab AMESim de LMS International ;

MapleSim de Maplesoft, Canada ;

MathModelica de Wolfram Research, Suede ;

SimulationX de ITI GmbH, Dresde, Allemagne ;

et dans des logiciels libres :

JModelica.org de I'Université de Lund et Modelon AB, Suede ;
OpenModelica de I'Université de Linkdping, Suede ;
Modelicac pour Scilab-Xcos/Scicos.
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2 - Open Modelica

OMEdit

Version: 1.6.0

OpenModelica Connection Editor

OPENMODELICA is an open-source Modelica-based modeling and simulation environment intended for
industrial and academic usage

OMEdit est I'éditeur d’OpenModelica

3 Installation

https://openmodelica.org/

3 - Les bibliothéques

Un large choix de bibliotheques standards gratuites est fourni
Pour ajouter une librairie par défaut faire :

Outils - Options-» Librairies puis choisir les librairies a rajouter
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-l =& Translational

# || Examples -l <2 Sensors
-l || Components — 5 PositionSensor

- 4. Fixed — T SpeedSensor

- 0 Mass — i AccSensor

-~ Rod —-q:r RelPositionSensor

- == Spring —-q:r RelSpeedSensor

- <= Damper —-q:r RelAccSensor

- 1=} SpringDamper ~ & ForceSensor

- <8+ ElastoGap —'Fl.‘.r PowerSensar

- #F SupportFriction i MultiSensor

- -8~ Brake

o =l | *| Sources

~ I IdeaIGea.rRET [ <&~ Position

_!-E-:_n; IdealRollingWheel s> Speed

+ D InitializeFlange | <t~ Accelerate

+ e MassWithStopAndFriction 3 <4 Move

L.e. RelativeStates
=5 Force
— === Force?
- Z LinearSpeedDependentForce
- z QuadraticspeedDependentForce
= % ConstantForce
= I ConstantSpeed

Blocs,

Mécanique de rotation : Composants rotation, sources, sensors.
Mécanique de translation

Electrique : composants basiques, capteurs (sensors), sources
Thermique

Fluide
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4 - Exemple de régulation de chauffage d’une maison

Themal/Heat TransfertCom ponentsHealtCapacitor

/

&
&
Blocks/electrical/analog/HeatingResistor »
5\ Inertie_thermiqua
', e o
4 »
oot 4 Resistance_thermique
):'“\. E g -
\; _f'} E +
k=230 L] temp_sterieure
/ f capbeur_temp #
/ |' - \
! I| around1 d@ |
| X
/ Electrical’Sources/Signaloltage \ |

Themal/HeatTransfert'SensoraftemperatureSensor \‘

i

ThemalHeaiTransfert!'Sources/Celcius/Fixedtemperature

Blocks/SourcesiConstant

Pour visualiser les courbes, il faut cocher les paramétres correspondants
Le capteur (ici en °C) n’est pas indispensable, on peut également afficher la température de I'inertie
thermique en Kelvin

W capteur_temp. T |“""""".=
25 —FT T T =] ﬁ chauffage_ V1

i | = capteur_termg
i T part

| LT
chauffage

const
groundl

Inertie_thermique

3
BHHH e

| Riesistance_thermique
15 -} / 1 1 # Sectews
-~ | * temp_sxterisure

4 v | L F time

o

i
wn

1
o 20 D00 40 000 60 000 80 000 100 000
temps
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La température extérieure est ici constante

On ajoute un thermostat pour maintenir la température entre 19,5°C et 20,5°C

Blocks/Electricalideal/ldealOpeningSwitch

Irerie_themique

Contact
cong B " Resistance_thermigue T
: g
—rDj L]
& &
+ ! R=0,012
k=230 Temp_exterisure
capteur_temp
-+ :
ground degC
[
(R
hysteresis \
Blocks/Logic al/Histeresis
Température extérieure variable
La température extérieure varie de -5°C a 25°C au cours de la journée
W capteur_temp. T W METEO.Y
25 - —~ —~
/ \. [}/ \':\‘
\ '/ '.\‘
&. 4” --J\l o
20 il e, \ S \
(I ] ‘
/ \‘ f \
] ‘ , \
i Sk / \
4 ‘ / \
15 - \l !' |
d1-f \ f 1
4/ \ [
4 / \I |)I \1 |r
/ | | | |
| \ { \
| | \
10 b { t /
|- \ f \ /
f | f " /
f \ / \ /
54— l'ci ) } f
“.‘ \\ j t‘ |If
{ '\ /l' \ l»‘
| \ \ /
/ \ | “1 {
" \ / \ /
\ [ \ //
\ / ‘ /
5 \\h / \ \_/;
r T T T T T T T T T 1
0 20 000 40 000 60 000 80 000 100 000
temps
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5 - Exemple de simulation de la voiture radiocommandées Tamiya TT01

F_batteie k_mtzme indaTErCe
—a—
[
1 A={.13 fpany—
L ]

B =3 W T,
l
|
H

Prise en compte de la résistance de Iair

inerhe_rotahan

Crargsmess

L e -0

P wiEssE

alka R
Ed——={3 [}
—_— —
Forcwil
e o

F=1/2. Cx.mv.S.V2. 'effort aérodynamique F=1/2.Cx.Mv.S.V? est ajouté a |'effort constant.

machne

imertie_miation

1=0.0000026 |

trarsmisson

Roug

i %,:—'_FMWI-:
-+ B B
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6 — Exemple : modélisation d’un moteur a courant continu
On ouvre modelica

Edl

On créé un nouveau projet : icone :

Fichier Edition Affichage S FMI Eport Débugger Gt Outils Aide
[FeBR - Beee \oHOTEKE EH- O9E >d#95 95 Xol-loa 5% =~
[ Navigatew de tibraries & X [ o4 motoreducteur_cc* o | | Navigateur de Variables a x
7 | BB @ [vodtable [odel [ e en schéma [ motoreducteur_ec | motoreducteur cc | ﬁ“—fﬁ"fr"a”ab‘es i
W ibrairies | Simulation Time Unit
[B] openttodetica m}
o ModelicaReference Variables Waleur Dig
[] Modelicaservices -
B complex
7% Modelica
motoreducteur_serge_1
LK m b
3D Viewer Browser J X

(B <) B

Navigateur de Messages & X || Navigateur de sortie & X

Créer une Nouvelle Classe Modelica t Bienvenue d déli 1 .Tracé “Ddam

- - —— -~ =
o OMEdit - OpenModelica Connection Editor w —— e — - - —— == g_

L csV | %, | g
fgl 1R ‘ ot *

| Navigateur de Variables 8 x|
[Filter variables | @

Variables Valeur Dig

Mavigateur de Librairies 8 x
o
Librairies

112 [P] openMousiica

1 o ModelicaReference

J1E [ Modelicaservices

B compie

= 772 Modelica

| IE motoreducteur serge 1

[motoreductewr_cc

[Model

Extensions (optionnel): | ‘ [ Parcourir.... ]

‘< [ »
Insérer dans la dasse {(optionnel): Parcourir...

|30 Viewer Browser 5 x
Partial =

[ Bisomere <G T

: Isometric ~
Encapsulé HE LK
State

(o J[ wmier |

Navigateur de Messages & X || Navigateur de sortie 8 x

& piervenve | off Moddlisaton | BB Trace | @ Debuging |
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Pour agrandir la fenetre : clic droit puis propriétés

& OMEdit - OpenModelica Connection Editor | g — - (=[=] =
Fichier Edition Affichage Simulation FMI  Export Débugger Git Outils  Aide
FeBR Heoe \PHOTEKE E5-O9E IPP9[S 96 XO|l-l2d T % &~
Navigatewr de Libraries & X motoreducteur_cc* o | Navigateur de Variables 8 %
Filter Classes @ "'E o |Modﬁable |Model ‘Wemsdﬂéma |mwe¢m’—x |mwm_¢ | = ‘ Filter Variables b
— | St et ]
]
[B] opentrosercs [ 4& OMEdit - Propriétés - motoreducteur cc (o g
o MedelicaReference Variables Valeur Dis|
[ Modelicaservices Graphics | _Verson | _Balises OMG_| =
B complex Etendue
@ Modelica AGauche: -200.00 [#] Bas: -100.00 =
% motoreducteur_serge 1 Adroite: 200,00 |+] Haut: 100.00 [E]
maotoreducteur_cc Quathilage
Horizontal: 2.00 S = n +
Vertical:  2.00 = 3D Viewer Browser 8 x
Campesant (B momeric -]
Facteur d'échelle: 0.10 [E]
Conserver le ratio
Copier les propriétés au niveau Icéne Lo
« r j
Navigateur de Messages & X || Navigateur de sortie B x
[ envere | o Modeisaton | BB Trace | @ Debugang
On insére les composants
Fichier Edition Affichage Simulation FMI Export Débugger Git Outils Aide
‘eBB Heoe \ONOTERE 5 O9E I9»#9[S 96 XO|-0g T 5|5~
Navigateur de Librairies 8 x| 4 motoreducteur_cc= B8 | Mavigateur de Variables & x
Filter Classes ¢ *AS 0 |Mﬁaue ‘Modd |Vuea,‘5dm |mwm_oc ‘mwm‘,_m | a “F\\ler Variables | @
Librairies g ~ | Simulation Time Unit E
== Inductor D
i Satu...ctor Variables Valeur Dig|
3C Tra..mer resistorl
= M Tomer o fo i
BT Gyater |_ a K;k
o | i i
B T EMF z
o vov ﬁ. I L
m vee = =« n ]
E cov 3D Viewer Browser 8 x
W ccc i w
¥ opamp é U
- OpA.led groundt
& Vari..stor
& Vari...ctor
- Vari.iter
k- Vari..ctor
4. Pote...eter € m v )
2 3 deal s 8 | [Navigateur de sortie & x
=B Idea..iode
B Idea..stor
-+ ldea.stor .
t Bienvenue gﬁ Modélisation s Tracé x Debugging .
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On relie les comp

osants

resistorl
R=R
% |
T |+
=
g
o
k] "
1 .
groundl

amf

On rentre les parameétres de chaque composant ( clic droit sur le composant puis parameétres )

- Source de

tension : 6 V

- Résistance : 10 ohm

- Constante de couple : 0.01 N.m/A

Fichier Edition Affichage Simulation FMI Export Débugger Git Outils

Ride

=1+ =5 99%9H 95 oy g =Y~ IRk
PeBB Heee \OHOTEKE & IPPP5 95 XPl-l R |-
Mavigateur de Librairies & X motoreducteur_cc* a ‘ Navigateur de Variables 8 x
Fiteresses [ & l'iEo|Modﬁable‘Model‘Vuedeﬂéma|motoredmx_cc|themcteu_cc |ﬁ“%l ¢
Libraiies - | SmistonTmeunit s ]
== Inductor (
& OMEdit - Paramétres du composant - constantVoltageL. o0 SESNS] i
e Satu...ctor Variables Valeur Dig
AL Tra.mer Paramétres
= M T.mer L
B Gyrator L a General Modifiers
3 | | L]
,:;. EMF E Composant
B Tro. EMF F Nom: constantvoltagel
g |
0 vev b = Classe =, = -
I8 vec Chemin:  Modelica, lectrical, Analog. Sources. ConstantVoltage =
W cov Commentaire: Source for constant voltage EL 2
F =Y
B ccc Pom——— e * | W
- opamp - v ¥ Velue of constant voltage N
I OpA.led groundt
& Wari..stor E
& Vari...ctor
-+ Vari..iter
=~ Vari...ctor
< Pote...eter Kl i | v
5 3 deal e & x| [Navigateur de sortie 8 x
B Idea..iode
-BF Idea..stor
B Idea.stor -

L berverue | of Modsiisation | BB Trace | 8 Debugging
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On rajoute une inertie valeur: 0,00001 kg.m2 et un réducteur idéal avec k = 30

Ji
. .08 inerial
groundl

. , on prendra une durée de simulationde 2 s

| T AP e A T LT . L

Ta6E] 0 UE] S0

Q=

On lance la simulation, la premiére fois icone

Fichier Edition Affichage Simulation FMI  Export Débugger Git Outils  Aide
L2 [N csv 4, =
TeBER - Heee \...T.E].. QOH IP¥P[5| 95 [ XPl-2@a T % | T~
Navigateur de Librairies 1 X || o4 motoreducteur_cc* Navigateur de Variables 8 x
i 3 l—‘
Fitter Classes ' eRE 0 |,Wﬂab‘e | A OMEdit-C e I'_‘mr_a_ Lg] Fitter Variables
Libraries - SmiatonTmeunit [ ~]
B B comp..ents Configuration de Simulation - motoreducteur_cc D
7 Fixed Variables Valeur Dig
O Inertia Général | Sortie | Balises de Simulation | Simulations Envegistrées |
| 4= Disc H Intervalle de Simulation K
=~ Spring ?i' 4 Temps de début: |n ‘ secs |
= Damper H | | remosdemn E] | secs
| B8 Spr.per 4 @ Nombre dintervalles: 500 [E]
Bw Elas..lash © Interval: [0.002 Jsecs |_
5 “ " r
B o ashd Intégration 1 3D Viewer Browser & x
ﬁ Bear...tion [
n Méthode:  |dassl M 7 o W 8
. @ e = | ' @ & ®
= Tolérance: |1e-6
F Clutch T s | ]
3 i - L
B One.tch acobienne: B
DASSL{IDA Options
ﬁ IdealGear
ﬁ LossyG Recherche de Zéros
* ossybeat Redémarrage Aprés Evénement
Idea...t
S Taille du Pas Initial: [ ]
® Geabon Taille du Pas Maximale: [ | ! -
ﬁ,! Ide.R2T |=f| ¢ »
& Idea..heel Navigateur de :l Save experiment annotation inside model a x ‘
D Init..an Save __OpenModelica_simulationFlags annotation inside model
..ange
@ Rela..ates 3] Smuer
, 0 Toror . (.
1 P
| ,=oﬁ sisation | BB Trac I ® Debugaing |
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On affiche le courant dans la résistance

Fichier Edition Affichage Simulation FMI Export Débugger Git Outils Aide

FwHB 98 XPl-lbg 3%

[ Navigatewr de Libraires & x|[ X Plot: 1 g | [ Navigatewr de Variables R
[Fiter Classes | @ | auwsle Ftinview Save Print Grid |DemiedGd | NoGrid [logx [Jlogy Setwp [Fitter variables | &
Librairies Simulation Time Unit |s M |
resistor 1.i (A)
[B] openmodeiica [
. 0.6
D WindP owerPlants i Variables Valeur Display Unit  Desaiption
@ MotoreycleDynamics \1 B I
@ ModelicaReference e constantVoltage]
[P] Modeicabybcampie Y emf
3
D ModelicaServices 04 ground?
. idealGearl
Comple iy inertial
) Modelica 03 B resistort
E motoreducteur_cc_exemple_cours [ LossPower 7.45106e-09 W Loss po...eatPort
0.2 Or Resistan...re T_ref
[JR_actual 10 Ohm Actual r... T_ref))
ar 27 degC Fixed de... = false
01 [ 7_heatPort 27 degC Temper...atPort
T ref Referen...erature
0 [alpha Tempera...T_ref))
0 0.2 0.4 0.6 0.8 1 i 2.72966e-05 A Current ..to pinn
time (s) n
r
i & X
Navigatew de Messages Ov 0.000272066 V Voltage v - n)
Assuming fixed start value for the following 2 variables: “
inertia 1. phi: VARIABLE{unit = *rad™) “Absolute rotation angle of component™ type: Real
inertia 1.w:VARIABLE(unit = rad/s™) “Absolute angular velodty of component (= der(phi))” type: Real
v € >
‘ & Bienvenue I o Modelisation | 8 race | 8 Debugging | .

Probléme : a partir de t = 0,6 s le moteur tourne sans consommer de courant car il n'y a aucun couple
résistant

Evolution de la vitesse de rotation

Fichier FEdition Affichage Simulation FM| Export Débugger Git Outils Aide
H L : H i - T
eHBR 9B XPl-Ea I %
Navigateur de Librairies & x| X Plot : 1 %] | Navigateur de Variables a x
Filter Classes T || MuoScale FitinView Save Print  Grid | DetaledGnd | NoGrid []logX [JlogY Setup Filter Varizbles | &
Librairies Simulation Time Unit [s -]
emf.w (rad/s)
IE OpenModelica [
[] windpowerplants 600 =
Variables Valeur Display Unit  Description [l
@ MotorcycleDynamics motored...e_cours
ﬂ ModelicaReference 500 constantVoltage!
IE ModelicaByExample 8
D ModelicaServices 400 [ der(phi) 599.973 Angle of...ort.p
. flange
&
Complex Oi 2.72966e-05 A Current ...tive
Model 300
7 Mot : o T
|E motoreducteur_cc_exemple_cours Bn
200 1 i 27.e05 A Current ... the p
fﬂ O 0 v Potentia... the
/ P
100
! Cphi 309399 deg Angle of...ort.p
‘,f Otau -27.207 Nm Torque of flanc
0 [JtauElectrical 2.72066e-07 N.m Electrical torqu
0 0.2 0.4 0.6 0.8 1 Ov 5.99973 v Voltage..wo pi
time (s) Mw 500.973 rad/s Angular...supp:
: ground1
Navigaf Messages X
-m—lyg::::-rmmm B idealGear!
Assuming fixed start value for the following 2 variables: " flange.a
inertia 1.phi:VARTABLE(unit = "rad") "Absolute rotation angle of component® type: Real
inertia 1.w:VARIABLE(unit = rad/s™) "Absolute angular velodty of component (= der{phi))” type: Real flange b
[phi a 300399 deg Angle b...suppt +
v|l< >
[ & piewerue | of Modéisaton | Brract | 8 Debugging

Page: 11 sur12 | Mots: 504 | |
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On va rajouter un couple résistant

Fichier Edition Affichage Simulation FMI Export Débugger Git Outils Aide

TeB &RR\DIOTIII

xR s

Q98 299905
Navigateur de Librai 8 x motoreducteur_cc_exemple_cours a |

[Filter Classes | &

lll .E 0 | Modifiable ‘ Model ‘ Vue en Schéma | motoreducteur_cc_exemple_cours | C:/Users/Serge Desktop/ME _stages_ Jxojels_mm_m]s}mjs_mdﬂm_sagemwm_cc_em_mm| a ‘

Librairies "

l:‘ InitializeFlange resists
~®: RelativeStates

u TorqueToAngleAdaptor
0 AngleToTorqueAdsptor

@ Sensors
2 [] Sources

? Position emf N

= idealGearl
inertial =
1 L

1eBeq 0y pEBLOY
|
|

9=
|
|

~

J=0.000001
4 Speed

? Accelerate

Move

grandt
£ Torque?

Z‘ LinearSpeed...ndentTorque
72" QuadraticSpe...endentTorque >

. tau J‘ji ~
Y ConstantTorque
4 signTorque

torquel

< >

1‘ ConstantSpeed

Assuming fixed start value for the following 2 variables:

E Interfaces inertia 1.phi:VARIABLE (unit = rad™) “Absolute rotation angle of component™ type: Real

m | inertia 1.w:VARTABLE(unit = "rad/s™) “Absolute angular velodty of component (= der(phi))” type: Real
cons

& el Teamel L hd

i [
T Torquestep Navigatew de Messages

‘ Bienvenue d déli d . Tracé ﬁ Debugging

Page:9suriz | Mots:523 | < |

et une source constante, valeur - 0,005 N.m ( valeur négative car c'est un couple résistant )

Fichier Edition Affichage Simulati FMI  Export Débugger Git Outils  Aide

reBE mqq \NOHOTEKE EH QO9E 29993

o -9

| i de Librairies motoreducteur_cc_exemple_cours® a |

|F|\ber Classes | <

[ ] .E ﬂ | Modifiable ‘ Model ‘ Vue en Schéma | motoreducteur_cc_exemple_cours | C:fUsers/Serge/Desktop/ME_stages Jm]'els_mm_mm}mjs_mndﬂm_mge,ﬁmklemdnl_cc_em_ms.mn| a ‘

Librairies "
O Userstuice resislont
Blocks ’7]":
[»] Bamples B
E] Continuous
E] Discrete
D Interaction
2] Interfaces
[] Legical

186 3|0 EIELIOD
—
£
@
u

9=

~

) wath

Mathlnteger

MathBoolean

groundl
@ Nonlinear const
£9 Routing 4 tomue
@ Noise A "

»
B B Sources - hqu N
3 RealExpression

< >

3 IntegerExpression

Navigateur de Messages [

3 BooleanExpression

0.0, -1.0, 0.0}, 1e-013), ty: Real[3])> *0.7) is invalid.
Array component: world.qravityArrowHead.r_shape[] has more dimensions than binding = <EMPTY(scope: #qraphicsExp#, name: Modelica.Math. Vectors.normalize({0.0, -1.0, 0.0}, 1e-013), tv: Real[3])> #0.2
= Constant :

[Fl e hd

A

jienvenue od Modélisation - Tracé ‘ Debugging
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Tracé du courant circulant dans la résistance :

Fichier Edition Affichage Simulation FMI Export Débugger Git Outils Aide

JeHHR 98 Xol-Ea I %

Navigateur de Librairies & X |_ Plot: 1 1] ‘ Navigateur de Variables 34
[Fiter Casses | | moscle Fitinview Save Pt Grid NoGrid [iogx [Jlegt Setup [Fter variabies | &
Librairies A Simulation Time Unit ‘s hd ‘
O userscuide resstrti ) 0
0.6 ~
e Blocks E Variables Valeur Display Unit  Description
[E] Examples 1 =] I
[7] continuous 058 const
E] Discrete i constantVoltage!
4
(7] teraction ] et
056 groundi
® .
Interfaces 1 idealGear?
] Logica 1 inertiat
Math 1 O resistor!
0.54
Mathlnteger ] [JLossPower w Loss po...eatPort
MathBoolean i Or Ohm Resistan...re T_ref
@ Nonii 1 [OR_actual 10 Ohm Actual r... T_ref]))
®
onlinear 0.52 Or 7 degC Fired de.. = false
(€ Routing ] OTheatPort 27 degC Temper..atPort
Noise E I T ref dEgC Referen...erature
=] E] Sources 0.5 T T T [alpha o |k Tempera...T_ref))
9 RealBpression 0 0.2 0.4 0.6 0.8 1 [ 0500005 A Current ..to pinn
p time (s) n
3 IntegerExpression Fp—— x P
avigateur de Messages
3 BooleanExpression g Ssag — Ov 500005 v Voltage .v - n)
Clack [1] 19:45:02 Traduction Avertissement torquel
E c Assuming fixed start value for the following 2 variables:
onstant inertia 1. phi:VARTABLE(unit = "rad™) "Absolute rotation angle of component” type: Real
=S v inertial,w:VARIABLE(unit = "rad/s”) "Absolute angular velodty of compenent (= der{phi})” ; Real A b4

‘ tBlenuEnue | Q&Mcdéhsahcn ‘ lTra:é ‘ ‘Debuggmg ‘

On va rajouter une charge apreés le réducteur : un couple qui varie dans le temps (en forme de rampe)

Durée : 5s valeur maxi : -0,005 N.m ( on modifie la durée de la simulationa 5s)

Fichier Edition Affichage Simulation FMI Export Débugger Git Qutils  Aide

CeRE cBeeNeROTERS Q9E >%99 >
| i de Librairies motoreducteur_cc_exemple_cours® B |
|Fi\ter Classes {} L .E 6 | Modifiable ‘ Model ‘ Vue en Schéma | motoreducteur_cc_exemple_cours | C:/Users/Serge/Desktop/ME_stages_ Jxojels_mm_mw}mjs_mdﬁm_sagemwmm_cc_em_mm| a ‘
Librairies A N
[ IntegerExpression - resitot
[ BooleanExpression h %l—ﬂ
L]

Clock

E Constant
m Step . | | R
Ef Ramp ]

[ sne ; g a =)

1=0.000001 ¥
Cosine
ExpSine

m Exponentials —_—
(o] putse grandt
const
@ SawTooth
tomquel
Trapezoid = torque2

KinematicPTP —
; - tau ) tau !ﬁ; N
KinematicPTP2 i W

) k=-0.005 duration=duration
TimeTable 22

< >

idealGaarl
inertial =

v k=001

126 ey op L EjsUED
I
I

9=
-

CombiTimeTable
E BooleanConstant

Navigateur de Messages B X

r i: VARTABLE(unit = rad™) "Absolute rotation angle of component” type: Real [l
BooleanStep inertia 1.w:VARIABLE(unit = rad/s™) “Absolute angular velodty of component (= der(phi))” type: Real

@ BooleanPulse
T

LT,

& sevenve | of moddisation | B Tracs | ¥ Debugging
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Modélisation multi-physique des systémes

Courbe du courant dans circulant dans la résistance :
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Modélisation multi-physique des systémes
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Modélisation multi-physique des systémes

Faire un graphe paramétrique : on veut le couple en fonction du courant
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