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Utilisation de logiciels multi-domaines :

On parle de simulation multiphysique
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LA MODELISATION MULTIPHYSIQUE

2 MODELES SONT POSSIBLES :

- CAUSAL

- ACAUSAL

'
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MODELE CAUSAL

On parle de causalité lorsque I'entrée précede nécessairement la sor:
(principe de cause a effet). La causalité repose essentiellement sur d

techniques mathématiques.
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ddele ou la modélisation se fait directement par assemblage de composa
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@ LA MODELISATION MULTIPHYSIQUE EN PROJET OU TP

attendues
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Performances
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MODELE CAUSAL — ACAUSAL : CARACTERISTIQUES

Modele causal Modele acausal

Nécessite une parfaite connaissance - Tres proche de la structure du systéme
orique des phénomenes

- Toutes les grandeurs physiques
tilisation d’outils mathématiques avancés mesurables au sein du modéele

- Pas d’équation a écrire



LA MODELISATION MULTIPHYSIQUE

ARCHITECTURE DU LOGICIEL MATLAB

MATLAB, Simulink
I Modélisation du comportement combinatoire et
séquentiel d’un systéme
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= ENVIRONNEMENT SIMULINK =
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E ENVIRONNEMENT SIMULINK
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