Cycle 2 Travaux Pratiques - Dossier Ressources Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

FICHE 1 - FONCTIONNEMENT

Mise en (Euvre du Berce Bébé

A - MISE EN MARCHE :
= Contréler visuellement que le berce bébé est bien branché au secteur puis appuyer sur le bouton de

mise sous tension.
= Sélectionner un des 5 mouvements disponible en actionnant le bouton de réglage des mouvements.

= Appuyer sur le bouton de mise en marche pour actionner le transat.

g

outon de mise
en marche

Bouton de mise
SOus tension
e

Ecran a Cristaux
liquides

Bouton de réglage
de la vitesse |Bouton de réglage des mouvements |

En cas de probléme faire appel au professeur.

FICHE 2 - PRESENTATION FONCTIONNELLE

Présentation Fonctionnelle de I’Axe Horizontal du Berce BB

A - EXTRAIT PARTIEL DU CAHIER DES CHARGES DE L’AXE HORIZONTAL DU BERCE BB
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FICHE 3 - DESCRIPTION STRUCTURELLE ET TECHNOLOGIQUE

Description Structurelle de I’Axe Horizontal du Berce BB

A - CHAINES FONCTIONNELLES DE L’AXE HORIZONTAL DU BERCE BB

Fin de course droite
Fin de course gauche

. - .
| ACQUERIR Chaine d’information
Capteur de fin de course Informations
opérateur
» ACQUERIR —|-> RESTITUER >
Capteur de fin de course » TRAITER Pupitre
» MEMORISER
Consignes — .
opérateur »| ACQUERIR eIl el
Microcontréleur
Pupitre
»|ACQUERIR
Position arbre Axe horizontal a I'arrét

Codeur incrémental '

Chaine d’énergie TRANSMETTRE et | | TRANSMETTRE et
ADAPTER ADAPTER AGIR

RédWengrenages Systeme bielle/manivelle

v

Energie :l _l
électrique Plateau mobile
»| AUMENTER [| MODULER [ CONVERTIR |-»f TRANSMETTREet{ fTRANSMETTRE et horizontal
ADAPTER ADAPTER
Transformateur Hacheur Moteur CC Réducteur poulie/courroie Réducteur roue/vis sans fin Axe horizontal en
mouvement
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B - MODELISATION CINEMATIQUE DE L’AXE HORIZONTAL DU BERCE BB

Réel Modéle

Poulie motrice 1 Roye excentrique 4 N @
Moteur Roue 3 Bati 0

Courroie V

trapézoidale

Arbre poulie+vis sans fin 2 Plateau horizontal 6

On définit les éléments suivants :

® Ro(O,Xo,Ys,Z,) le repére associé au bati 0.

e Ro(AX,',Y,',Z,") le repére associé au stator 0’ (fixe) du moteur.

o Ri(A X, =X,',Y;,Z;) le repére associé a la poulie motrice 1 en liaison pivot d’axe (A,X,) avec le
stator 0’ tel que 810 =(y,',Y,) -

o Ry(B,X,=X,',Y,,Z,) le repére associé a la poulie-vis sans fin 2 en liaison pivot d’axe (B, X,) avec le
stator 0’ tel que 820 = (Y,',Y,)-

e Rs3(C X;,Y;5,Z3 =2, ) le repére associé a la roue 3 en liaison pivot d’axe (C, z, ) avec le bati O tel que
B30 = (Vo,¥3) -

e  R4O,X,,Y,,Z, =7,) le repére associé a la roue excentrique 4 en liaison pivot d’axe (O, z,) avec le
bati 0 tel que B0 = (Vy,Y,)-

® Rs(D,Xs,Ys,Zs =2,) le repére associé a la bielle 5 en liaison pivot d’axe (D,Z,) avec la roue
excentrique 4 et en liaison pivot d’axe (E,z,) avec le plateau horizontal 6 tel que D?zL.i_w
OD =Ry, et Bso= (X,,Xs).

o Re(E,Xs =X,,Ys =Yo.,Z =Z,) le repére associé au plateau horizontal 6 en liaison glissiere d’axe

(E, X, ) avec le bati 0 tel que OF =X.Xg -

Le parameétre d’entrée 01 est I'angle de rotation de la poulie d’entrée 1 par rapport au stator moteur. Le
paramétre de sortie x est le paramétre de translation du plateau horizontal par rapport au bati 0.
La loi entrée sortie est donc une loi x = f(B010).

On donne :

e Diametre poulie 1:d; =15 mm.

e Diametre poulie 2 : dy =25 mm.

e Nombre de filets de la Vis sans fin 2 : Z, = 1.
Nombre de dents de la roue 3 : Z3 = 24.
Nombre de dents de la roue excentrique 4 : Z, = 90.
Longueur R =37 mm.
Longueur L =97 mm.
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B - MODELISATION STATIQUE DE L’AXE VERTICAL DU BERCE BB

Une étude statique du systéme permet d’établir la relation suivante entre I'effort vertical « Fv » transmis
par le systéme et :

o |'effort « Fr » transmis par les ressorts, variable au cours du fonctionnement

e La longueur « L » d’un levier

e La hauteur « h » de la structure en croix

yd

N

Fv =3.Fr.h / (L-h?)*

Résultats, en considérant I'évolution de I’effort « Fv » suivant position du systéme :

— Effort vertical

£ 8 8 2 8 2 8 8 3

1 3 5 7 9 11 13 15 17 19 21 23 %65 27 2 31 33 35 37 B

La raideur du ressort est de 316 N/m
Les longueurs sont les suivantes quand le ressort est au repos : L=136mm et h=109mm.

Je vous conseille de paramétrer et d’utiliser ce modele pour mener I'étude statique afin de démontrer que
le ressort compense le poids du bébé (environ 6 kg).
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FICHE 4 - ACQUISITION

Traitement Vidéo avec Tracker Video Analysis

A - FILMER LE MOUVEMENT ) Tracker

B - DEMARRAGE TRACKER VIDEO ANALYSIS @

Flu:llier| Edition Vidéo Trajectoires Systémede(:(z ~N o A A|4 A

A l'aide du dispositif disponible filmer au
moins 2 cycles de mouvement du systéme = Ousrir fichior— N =

en vue de dessus (comme sur l'image ci Ouvrir URL..
Quvrir récent

Nouvel onglet Ctil-M |

contre.
Enregistrer ensuite la vidéo.

e
Lancer le logiciel a I'aide de I'icbne ‘?
Cliquer sur « Fichier » = « Ouvrir fichier » ...
et choisir la vidéo a traiter.
Régler la position de curseurs de début et
fin de vidéo se limitant a la définition de la
trajectoire (1 tour complet de la roue
excentrique).

D selectionne (déterminer la masse sur la barre d'owtils, maj-clic pour marquer les positions
;:uﬁzﬂuU%Elnr‘A ‘ 5}"‘ 1|1rr1;
La partie de vidéo analysée se situe entre les 2
curseurs noirs. Ajuster les curseurs noirs pour
définir la partie du mouvement étudié.

C - DEFINIR UN REPERE ET UNE ECHELLE : Cliquer sur les 2 point extrémes du ruban et les déplacer

Vi .
D - DEFINITION D’UN POINT A SUIVRE : Controle des v IES

Cliquer sur l'icobne « Afficher le systéme pour les positionner sur les 2 points d’ancrage de la bielle
d’axes » dans la barre de lancement (points D et E). Définir ensuite la longueur L de la bielle.

rapide puis placer 'origine du repére.

Trajectoires Systéme de Coordonnées Fenétre

g "x},ﬂ- ¥ créer == B | O 36%

A,

Cliquer sur l’origine
puis la placer sur
I’axe de rotation de
la roue excentrique
(point O).

Afficher ou masquer le systéme d'axes |

Cliquer sur [licbne «Ruban» -
« Nouveau » - « Baton de mesure » et
placer sur [l'image une distance de
référence (Longueur de la bielle ici).

=] +x1,0|-JJrh ¥ créer o= B | O3 36% |

Nouveau ¥ Baton de mesure

Ruban de Calibration
Paire de points pour la calibration

Origine déplacée

Cliquer sur l'icbne « Créer » dans la barre

de lancement rapide pour définir une | oo 2k
masse ponctuelle qui définira un point a Hom... I\
Notes... On peut modifier le nom

suivre dans les prochaines étapes.

. Couleur... et la couleur d’un point
X Créer| == B | A 36% | Empreinte en cliquant sur le nom
Masse peictuelle ™ Visible dans la barre de controle
~| Centre de Masse I Verrouillé des trajectoires.

Daonarana Auntamatinna
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E - RECHERCHE DES POSITIONS D’UN POINT :
=  Cliquer sur l'icone « Afflch‘er I"outil d(,e re‘perage ‘auto.mat|que » fjan‘s _ | % créer = ¢
la barre de lancement rapide pour définir la trajectoire d’un point a
suivre.
= Une fois la fenétre de repérage automatique ouverte, agrandir I'échelle de visualisation, positionner le
point a suivre puis cliquer sur « Chercher ». Le logiciel va automatiquement rechercher la position du

point a suivre sur la durée d’analyse vidéo définie précédemment a I'aide des 2 curseurs noirs.
(=8|

(&) Tracker

Fichier Edition Vidéo Trajectoires Systéme de Coordonnées Fenétre Aide

S H| & % B w- L | ¥creer = B | Qooon | 2 0 | N 0 A A | 4 7 B a

v © b m[io00 | [ Repirage sutonatque.D postar =)
1- Agrandir Péchelle @ Chercher || Chercherceci || Chercher suivant
d’affichage pour améliorer la i catarifff) concorsonce ff
qualité de définition du point. Gabarit dévoluton | 20%[] Reps ique ||

Chercher: [] axe des x seulement [v] Regarder plus avant
Cible:  Traififtoire| & D |v sint [position |+
— axes

Image 0 (imageJE le. Cliquer sur le

). C - .
bouton de rechellhe p:t /‘" béton de calibration A
1¢E
On peut déplacellin glis| & p |,\\, recherche, pour
en changer |3 pdiition 0 oo —orsoe —ooo i —oos —u-dessus des

contréles pour d@ouvrir les propriétés et les ajustements.

)

3 - Cliquer sur chercher pour

2 - Maintenir appuyé sur
CTRL+MAIJ pour activer la cible
puis cliquer gauche sur le point

automatiser la recherche du
point pour chaque pour chacune
des positions du mouvement.

souhaité.

et e | | e

F - EXPLOITATION DES RESULTATS :

= Une fois les recherches de trajectoires définies, le logiciel génére des courbes et des tableaux de
résultats. Choisir les grandeurs utiles puis cliquer droit dans le tableau généré pour copier les données
puis les coller vers une feuille Excel ou Libre Office.

Choix des courbes a afficher

[»

u point

Colonnes visibles dans la table

<D

Clx Oy wlr [v] &r
[wx vy Cv e
[Jax [ ay a [1.a
[ px O py O [lep
Oe Ow Oa Ok t r 8,

[step  [Iframe [ pixelx [ pixely 0 36103 95 3| -
(oot ][ textCommes | _remer | 0033 36106 o]
Mettre en forme les colonnes... HQ_‘ I
! : — Copier les données sélectionnées | Pleine précision
Sélectionner I’ensembles des données (ctrl+Z) Text Columns »| Telgue mis en forme

puis clic droit dans les tables de données pour
les exporter

FixeT le délimiteur  »

11T

En cas de méconnaissance d’une commande faire appel au professeur.

Copier l'image

Instantané...




