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Mécanique Electronique Informatique
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Chague domaine (mécanique, électronique, informatique, résistance des
matériaux, thermique...) est abordé par un logiciel spécifique.

Mécanique des fluides Thermique Résistance des matériaux
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Exemple : pilote automatique de bateau
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Exemple : pilote automatique de bateau
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Architecture du logiciel Matlab

MATLAB, Simulink

Modélisation du comportement combinatoire at
séguentiel d’'un systéme
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Modeéle causal

On parle de causalité lorsque l'entrée précede nécessairement la sortie

(principe de cause a effet). La causalité repose essentiellement sur des
technigues mathématiques.

Modele de connaissance d’'une machine a courant continu :
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Modeéle causal

Modele de comportement d’'une caméra de poursuite
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Modele causal

Application : machine a courant continu
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Modeéle acausal

La modélisation acausale ne présuppose pas a I'avance des grandeurs d’entrées
(causes) et de sorties (effets) a choisir pour un composant. La modélisation
acausale est tres proche de |'architecture du systeme.
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Résumé

Modele causal Modele acausal
- Nécessite une parfaite connaissance - Tres proche de la structure du systeme
théorigue des phénomenes. réel.
- Lutilisation d’outils mathématiques - Toutes les grandeurs physiques sont
avances. mesurables au sein du modele.

- Pas d’équation a écrire.
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Modele acausal

Application : machine a courant continu

Domaine mécanique
Domaine électrique de rotation
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- La plate forme de base du logiciel

ENVIRONNEMENT MATLAB

- Permet de saisir des instructions sous forme de ligne de code
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- Simulink est une plate-forme de simulation multi-domaine et de modélisation de systemes dynamiques.

- Simulink fournit un environnement graphique et un ensemble de bibliotheques contenant des blocs de
modélisation

- Simulink permet de s’affranchir de la syntaxe indispensable a la saisie des lighes de commande.

- Les systemes sont décrits a partir des équations qui régissent les phénomeéenes physiques

15
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ENVIRONNEMENT SIMULINK

File Edit

View Display
Créer un nouveau
fichier

. A | untitled
Enregistrer le fichier 8 tatte

Arborescence
permettant de
naviguer dans les

Diagram Simulation Analysis Code Tools Help

titled

“-itgunntmék\

Lancement de la
simulation

S

) Arrét de la simulation
Réglage des

parameétres du

sous systemes du || | Ouverture de I

modele

librairie Simulink

) solveur

D

Mise a I’échelle
automatique du modele

T
E-— .

Likerid = Egalind s Fraternicd

REFUBLIQUE FRANGAISE

Réglage du temps
de simulation
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La librairie contient des collections de blocs simples qu’on peut connecter pour former des diagrammes.
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Dans Simscape les blocs sont
organisés comme suit :
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Simulink
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Communications System Toolbox HDL &
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— Pour commencer, dans le menu File, sélectionner New Model : une fenétre de travail Untitled s’ouvrira.

Créer un Enregistrer le
FOUNe 3 fichier
fichier

B untitled

- s -
1'; E.j;/vie.. Display D:;Zk
g 1

Wiscer| B cowvs s

ur

— Choisir les blocs dont on a besoin pour construire le diagramme dans les collections de la bibliotheque,
et les faire glisser un par un dans la fenétre de travail.

— Faire des liaisons entre les blocs a I'aide de la souris.

— Cliquer sur les blocs dont on veut changer les parametres : une fenétre de dialogue s’ouvrira pour
permettre cette opération.
19
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Construction d’un diagramme
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modele
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Une fois le modeéle composé, il faut ajuster les parametres de la simulation dans le menu Simulation Parameters.

Fin de la simulation

3 . . ) Simulation Parameters: simple
Début de la simulation
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