educald:Jy i}

3DExperience - CATIA

Les éléments de référence en CAO

¥ e

©OS0) el




Ouvrez la plateforme 3DExperience

Bienvenue jean-philippe.verdu
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Point, droite, plan, systeme d’axe (résultat attendu)

Point 3

Point 4

Plan 2




x

. z »
’;);v Coordonnées

(4 Décalé par rapport au plan

)L Coordonnées

;} Décalé par rapport au plan

(,J Sur courbe v Point-Point =
= #£=\ paralléle par un point /" Point-Direction
/=) Sur plan v N 3
~ @Angle\Normal a un plan _b_Angle\Normale & une courbe ol
@ Sur surface - o .
‘ _ . L3, Par trois points 7~ Tangente  courbe(s) -
@ Centre du cercle / de la sphere / de I'ellipse : ) J -
Q Par deux droites @ Normal & la surface f
Tangent sur courbe - .
gt I Par un point et une droite \ Bissectrice
ddaEntre t Point 1
J~\ Par une courbe plane , o .
Elément limitant | Par défaut (aucun) |
“ Annuler | | Apercu mNormale a la courbe : =
Décalage Omm =
@Tangent a une surface Point 2

Equation
ﬂ Moyen

Entre

Elément limitant | Par défaut (aucun) : ‘

Décalage Omm

Type de systéme d'axes: | Standard

Extension symétrique

Origine :

Axe X : |Par défaut (Calculé) | Oinverser Annuler Apercu
AxeY: |Pardéfaut (Calculé) | [linverser

AxeZ: |Pardéfaut (Calculé) | [linverser

Référence

Systéme d'axes : | Par défaut (Absolu) |

M Courant  Direct Plus...

Les menus des éléments de référence

M Sous le noeud Repéres

Annuler
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Créez des points dont les coordonnées sont données

=-i% Elements de reference JF

= Point.1

P Flan xy

¥ Flanyz :J;-Cc-oldonnées POint 1 . 25, 35’ 45-

P Plan z
25mm

Point 2 : 15, -40, -60.

Point. 1 45mm
- oint,
- Point de référence Par défaut (origine)
] |
[l] v Systeme d'axes Repére.5
i

m Z Obtenir des coordonnées .,;L. Position du robot

' LOrps pnncipa o

Point 3 : 40, 120, -50.
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Créez un plan passant par les 3 points

P Plani X

L5\ Par trois points
_Point |1

Point 1 Point.1
Point 2 Point.2

Point 3 Point3

n Annuler Apercu
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Tracez une ligne passant par 2 points

Point 1

[Pian 1

Jean-Philippe VERDU

/ Droite.1

/ Point-Point

Point 1 Point.1
Point 2 Point.2
Support Par défaut (aucun)
Type de longueur [/] ,.-; ("‘
¥ Décalage de points

Point 1

Element limitant | Par défaut (aucun)

Décalage Omm
Paint 2

Eléement limitant | Par défaut (aucun)
Décalage Omm

Extension symétrique

“ Annuler Apercu




Créez un plan qui passe par un point et perpendiculaire a une droite

@ Plan2 %

m Normale & la courbe &

Courbe | Droite.1
Position ) Point de passage (| Rapport de la courbe

Point Paoint.3

“ Annuler Apercu
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Créez un plan qui passe par une droite et forme un angle avec un plan

U!'O[ fe 1 - L7 R, @Angle\Normalaun plan

Axe de rotation Droite.1
Référence Plan1

Angle 90deg

Répéter I'objet apres validation

n Annuler Apergu
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Tracez une ligne passant par un point avec un angle par rapport a une ligne

/ Droite2

_JLAngle\Novmale a une courbe

Courbe Droite.1
Point Point2
Support Plan3 : é
Angle 115deg = |

Type de longueur IZ] _,f ("' '_/"

Droite 1 o [ DRI\ Extrémité des traits

Elément limitant Par défaut (aucun)

Décalage 108mm | “)' 2

Répéter les objets aprés validation
Solution suivante Q
¥ Décalage de point
Eiément limitant  Par défaut (aucun)

Décalage Omm

“ Annuler Apercu

Point 3
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Créez un point sur une ligne et distant d’'un autre point

[_ngife 1

Jean-Philippe VERDU

= Point4

,DJ Sur courbe

Courbe Droite.2
Distance a la référence
© Distance sur la courbe

Distance suivant la direction
Ratio de longueur de courbe

Longueur  85mm

© Géodésique () Euclidien

Point Default (extremity)

Répéter I'objet aprés la validation

o
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Créez un plan parallele a un autre plan et passant par un point au
milieu de deux points

P Pland

@ Paralléle par un point

Référence | Plan3

Point Point.12

Droite 2

Jean-Philippe VERDU
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Tracez une ligne bissectrice de deux autres lighes

- .
.~ Droite3

K Bissectrice

Ligne 1 Droite.1
Ligne 2 Droite.2

Droite 1 : Point Par défaut (intersection) :
Support Par défaut (aucun)

Type de longueur f .,-}

Extrémité des traits

Elément limitant Par défaut (aucun)

Décalage 48mm . 'g)' =y

Solution suivante &

int 2
_PO_FI"I__ ¥ Décalage de point

Eléement imitant | Par defaut (aucun)

Droite 2

Décalage Omm

“ Annuler Apercu
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Créez un plan passant par une ligner et par un point

Point 1

pm—

@ Plans ®

m Normale 2 la courbe )

Droite 1 Courbe |Droite.3
Position ) Point de passage Rapport de la courbe

Point Point.3

“ Annuler Apercu

Droite 2

/|
s L
e /

I%/’/_

Point 4
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Déplacez le systeme d’axe

/

%
/

[ﬁj 74
/
Droite 1 _ / \\

\\7/ \\,ﬂﬂj

i /\L—"

Point 2

Droite 2

Droite 3

Jean-Philippe VERDU

Définition du systéme d'axes

Type de systéme d'axes: ‘Standard v
Origine :
Axe X: |Par défaut (Calculé)
AxeY: |Par défaut (Calculé)

Axe Z: | Par défaut (Calculé)
Référence

Systéme d'axes : |Par défaut (Absolu)
M Courant  Direct

M Sous le noeud Repéres




=-= Elements de reference JPV A

— & |lementos_ref A
' Plan xy
Plan yz
Plan zx
it Reperes
1+ Repére déplacé origine Point 3
e Set géométri
Point. 1
Point.2

Foint.3

| Point &

Plan.1
" Droite.1 Plan 2
Plan.2
Plan.3
" Droite.2
Point.d
Paint,12
Plan.4
4 Droite.3
# P Plan.s
% Corps principa

+ “ Annotations. 1
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