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*************************
opti dime 2 elem seg2 mode axis ;

*liste des options(r,h,e [mm])
r0 = 4.40;
r1 = 1.00;
r2 = 2.80;
r3 = 4.19;
e = 0.50;

h0 = 8.90;
h1 = 1.50;
h2 = 1.51;
h3 = 5.90;
p0 = 0. 0.;
pz = 0. h0.;
hc = h3/2.;

*** les points;

*
*             pz
*        ------|         p7----p8    ^
*        ^     |          |    |     |
*      h1|     |          |    |     |
*        v     |          |    p4    |
* ------|         p3    |     |
*        ^     |          |    |     |
*        |   --|          |    |     |
*        |   ^ |  pc3\    |    |     | pt1 pt2
*      h3|   | |      \   |    |   h0|  *   *
*        | h2| |       \  |    |     |  |<r1>
*        |   | |        \ pc4  |     |  |
*        v   v |         \|    |     |  |
*        ------|          pc1  |     | |
*        ^     |     <--->|    pc2   |  |
*      h1|     |       r3 |    |     |  |
*        v     |          |    |     |  |
* ------p0 p1----p2    v |
*-----------r0------------><r1><---r2--->
*
*
n = 25;
ns2 = n/2;
ns3 = n/4;
* list p0;
p5 = 0. 0.;
p6 = 0. h0;
p1 = r0 0.;
p2 = (r0 + r1) (0.);
pc1= r0 h1;
pc2= (r0 + r1) (h1 - e);
pc3= (r0 - r3) (h1 + h2);
pc4= (r0) (e + h1);
p3 = (r0) (h1 + h3);
p4 = (r0 + r1) (h1 + h3 + r1) ;
p7 = r0 h0;
p8 = (r0 + r1) (h0);

pcc1 = (r0) (h1 + hc);
*pcc2 = (r0 + r1) (h1 + hc);
pt1 = (r0 + r2) (h1 + hc);
pt2 = (r0 + r1 + r2) (h1 + hc);

l56 = droi p5 n p6;
l12 = droi p1 ns3 p2;
lc1c2 = droi pc1 ns3 pc2;
l34 = droi p3 ns3 p4;
l78 = droi p7 ns3 P8;
l1c1 = droi p1 ns3 pc1;
lc1c3 = droi pc1 n pc3;
lc3c4 = droi pc3 n pc4;
l37 = droi p3 ns3 p7;



l48 = droi p4 ns3 p8;
l2c2 = droi p2 ns3 pc2;
l4c2 = droi p4 ns3 pc2;
l3c4 = droi p3 ns3 pc4;
lc1c4 = droi pc1 ns3 pc4;
l00 = droi p0 n pz;

geo1 = cerc 15 pc4 pcc1 pt1;
geo2 = cerc 15 pt1 pcc1 p3;
geo3 = cerc 15 pc2 pcc1 pt2;
geo4 = cerc 15 pt2 pcc1 p4;

*trace (lc1c3 et lc3c4 et lc1c4);
*trace (l12 et l2c2 et lc1c2 et l1c1);
*trace (lc1c2 et geo3 et geo4  et l34 et geo2 et geo1 et lc1c4);
*trace (l34 et l48 et l78 et l37);

*y= coor 2 l3c4;
*x = 0.05*(exp(-1.*(y - (h1+hc))*(y - (h1+hc))/0.002));
*deplace l3c4 plus (NOMC x ur);
*trace (lc1c2 et l4c2 et l34 et l3c4 et lc1c4);

*y= coor 2 l4c2;
*x = 0.05*(exp(-1.*(y - (h1+hc))*(y - (h1+hc))/0.002));
*deplace l4c2 plus (NOMC x ur);
*trace (lc1c2 et l4c2 et l34 et l3c4 et lc1c4);

opti elem tri3;

uvalc= surf  (lc1c3 et lc3c4 et lc1c4);
*trace uvalc;

subase= surf  (l12 et l2c2 et lc1c2 et l1c1);
*trace subase;

rect= surf  (lc1c2 et geo3 et geo4  et l34 et geo2 et geo1 et lc1c4);
*trace rect;

prect= surf  (l34 et l48 et l78 et l37);
*trace prect;

su1 = uvalc;
su2 = subase et rect et prect;
su0 = su1 et su2;
trace su0;

*caracteristiques de la modelisation
mo1 = mode su1 mecanique elastique;
mo2 = mode su2 mecanique elastique;
mo0 = mo1 et mo2;
*mo0 = mode su0 mecanique elastique;

*caracteristiques du materiau
*ma0 = mate mo0 YOUN 100. nu 0.45 ;
ma1 = mate mo1 YOUN 0.9 nu 0.45;
ma2 = mate mo2 YOUN 0.2 nu 0.45;
ma0 = ma1 et ma2;
*trac su0 ;
*cl1 = bloq UZ (l12 et l78);
*cl2 = bloq UR (l12 et l78);
cl1 = bloq UZ (l12 et l78);
cl2 = bloq ur l78 ;
rg0 = rigi mo0 ma0 ;

ppp0 = 0.0105 ;
*presV0=pression mass mo0 2. lc1c3;
presV0=pression mass mo0 ppp0 (lc1c3 et l1c1);
uel0 = reso (rg0 et cl1 et cl2) presv0;



trac ((defo su0 uel0 0. blan) et
(defo su0 uel0 1. roug)) ;

*opti donn 5 ;
*************************************************
*resolution de la premiere iteration
**********************************************

ev0 = evol manu T (prog 0. 2.) F(T) (prog 0. 2.) ;
cha0 = char meca presV0 ev0 ;

tb0 = table ;
tb0 . MODELE = mo0 ;
tb0 . CARACTERISTIQUES = ma0 ;
tb0 . BLOCAGES_MECANIQUES = cl1 et cl2 ;
tb0 . CHARGEMENT = cha0 ;
tb0 . GRANDS_DEPLACEMENTS = VRAI ;
tb0 . GRANDES_ROTATIONS = VRAI ;
tb0 . TEMPS_CALCULES = PROG 0. PAS 0.01  0.99  pas 0.01 1. ;

pasapas tb0 ;

u2 = peche tb0 deplacements 1.;

*u2 = reso (rg0 et cl1 et cl2) fpr2 ;
dsu0_1 = defo su0 u2 1. rouge ;
dsu0_0 = defo su0 u2 0. bleu ;
dsl00 = defo l00 u2 0.  rouge ;
dsuel0 = defo su0 uel0 1. vert ;
trac (dsu0_1 et dsu0_0 et dsl00 et dsuel0) ;

*******
OPTION 'TRAC' PSC;
** si couleur PSC
nomfic = 'valv.ps';
OPTION 'FTRAC' nomfic;
trac (dsu0_1 et dsu0_0 et dsl00 et dsuel0) ;
trac (dsu0_1 et dsu0_0 et dsl00 et dsuel0) ;




