Epreuve pratique du bac général Spécialité : sciences de l'ingénieur

Systeme pluritechnologique : stabilisateur gyroscopique

Performance : couple moteur

1. Prise en main du systéme pluritechnologique
L’appareil photo est installé sur le stabilisateur posé sur son support.
L'ensemble est a I'horizontal hors énergie.
Le stabilisateur est connecté a l'ordinateur et le logiciel SimpleBGC est
lancé.

1.1. Procédure de mise en marche du stabilisateur

Poser le systéeme sur une surface plane (la table), puis basculer I'interrupteur du boitier
sur « ON ». Il est impératif que le stabilisateur reste immobile durant l'initialisation.

A l'aide du logiciel SimpleBGC couper l'alimentation des moteurs.

Le stabilisateur est désormais prét a I'emploi.

1.2.Schéma cinématique

Repérage Désignation™
SED Poignée et support
SE1 Batterie
SE2 Support moteurs
SE3 Support caméra
SE3 Appareil Photo COOLPIX

Z = axe de Lacet (YAW)

*Les désignations des sous-ensembles
cinématiques sont identiques a celles du
modéle SolidWorks.

=Yy,

Y = axe de Roulis (ROLL)
__SE2

E. =3,

X = axe de tangage (PITCH)

S

SE3

Les axes sont conformes a l'orientation de la centrale inertielle (SE3)
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2. Performance attendue

2.1.Diagramme des exigences
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Stabiliser lesimages

<< Exigence >>

<= Egigence >>

EB/

Alimenter le stabilisateur Autonomie
Id="14" , .
Text= Garantirun temps d'utilization f------------- Id= _1.4.1 )
suffizant << refine Text= Autonomie lh

Tenzion mmsmum 10 6V

<< Exipgence >

Orienter la caméra (Option)

Id =1 1 "
Text = Stabihser et hsser les mouvements d'une
caméra

= el

T

Id="13"
Text = Pilotage lonentation des axes
PITCH et YAW de la camém parun

sciences de l'ingénieur

<< Exizeure T joystick pouce 2 axes
Correction suivant3 axes Adapte rl IS TRETS
en mode "Follow™ L
—_n " k <= refine
Id=||1.1|| Id_ _12- ; IL‘
Text = Liszage survant les axesde YAW et Text="Fixer une caméra P r——
PITCH ; Verrouillage survant axe de ROLL. Ciném ;I;{que
4 x
: ’ Id="13.1"
I | §
! refine ' == refine Text=Tamplitude du mouvement est
H — . de+ 45°
., “rEsizncess . <<Egigmce > L'accélérationest imitée 3 300752
Caractéristiques de la correction Modéle de caméra
Ia="1.1.1" Id="12.1"
Text= Stﬂbﬂité,PféC?ﬁ?i_l, Vitesse ) Text = masse comprise entre 130 et 300
Ecart Statique (Précision) =10 % grammes (GOPRO 3, CoolpixL31.)

2.2.Diagramme de définition des blocs

Energiede recharge ﬂ]

L] Mouvements dela caméra
0 Stabilisateur gyroscopique Gimbal

X3 — X3 — |

<< Blok >> << Block >> << Block >> << Block >>
A " << Block >> Mot << Block >> Cart ndi Kit cadr

- AT e fateur bruzhles: Carte BASECAM Tie commante cadre e
- 4 .. GA4008-60T ALEXMOS Additionnalle motaue Strocturs carbons 3K 72 axes (DITCH =t YAW)
3 4‘012;‘31'1‘“’" MPU 6050 Cousle Maxi 0.1 N YAW ; SRR
< Block >3 << Block >> < Block 5> <2 Block >>
Accélérométre 3 axes Gyroscope 3 axes Carte traitement Carte commande

zsignaux capteurs
Régulation PID

Meot=ur PFITCH ot ROLL
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3. Performance mesurée

3.1.Protocole expérimental

Pour mesurer le couple sur I'axe de tangage(Pitch) pour les
positions * 30°

e mesurer I'effort a appliquer a la périphérie du rotor du moteur
brushless a I'aide du dynamomeétre ;

e déduire I'expression du couple moteur Cp,esure PUIS calculer sa
valeur.

Attention a empécher tout mouvement des autres éléments du
stabilisateur pendant la mesure.

4. Performance simulée

4.1. Performance simulée en statique

Détermination de la valeur du couple moteur pour I'axe Pitch en simulation statique
pour la position extréme de 30° en contreplongée

Ouvrir la maquette numérique « Gimbal.sldasm », puis suivre les instructions suivantes :

e Cliquer sur 'onglet Méca 3D / Etude statique ;

e Par un clic droit sur « Analyses », choisir « Calculs mécaniques », puis cliquer sur
« Continuer ». Saisir les 3 positions pour une étude de statique.

e Lancer la simulation, puis, une fois les calculs terminés, sortie du calcul pour
consulter les résultats.

- ensemble poignée et support<1>
n: atterie< 1>

£ en: u
& ensemble support caméra<1>
<]

= Pivot] VAW
= Pivot2 ROLL
+ 2 Pivot3 PITCH

B Couple YAW ( Pivot1 YAW)

B Couple ROLL (Pivot2 ROLL)

B Couple PITCH (Pivot3 PITCH)

& Effort SO ( ensemble poignée et support<1> )
St (e
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L’affichage des résultats du couple PITCH s’obtient par un clic droit dans 'arbre de I'étude
statique (les autres couples moteurs ne sont pas affectés par cette position de contre

x

plongée)
Choix des paramétres de calcul
& Scenariol
N ‘ Liaison Compos. | Mouvement | Pos. Init Pos. Fin, Entrée ‘
1 = Pivot1 YAW  Rx (0.00000... Uniforme 0.000000 | 0.000000
2 = Pivot2 ROLL  Rx (-1.0000.. Uniforme 0.000000  0.000000
3 |/E Pivot3 PITCH | Rx (0.00000... Uniforme 0.000000 0000000
[[] Mouvements dentrée
Etude Shatique | - Tolérances Coutbes
Algorithme RK45
Positiors
Pas de calcul (s)
Waleur |0.333323 0.000
Cammentaire
Tempo. [ms)

Figce five | ensemble poignée et support<1> El <

® 0L :®0®

@

Consultation de résultats x

Piéces Liaisons Efforts  Fluides  Trajectoires

Couple PITCH

Effort:
Type de résultat
Fuissance galiléenne
(O Compos. base générale

(®) Compos. baze lisison

Compozantes
Fiéférentiel de

(O Résultante . v . naime
(®) Moment enzemble poignée et support
|sat, Consulter. .. # Soie Y Aide.

Relever la valeur du couple moteur pour I'axe Pitch Csimuie €n statique pour la position

extréme de 30° en contreplongée.
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