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Simulation d’oral | Stabilisateur pour nacelle

I Présentation du systéeme

L’utilisation du mode vidéo, en haute définition sur les appareils photo réflex et légers, pose aux
photographes le probleme de la stabilisation de I'image car les vibrations engendrées y sont importantes
et visibles. Des stabilisateurs installés a 'intérieur des appareils diminuent I'effet de ces vibrations mais
ils restent tres insuffisants pour assurer une bonne stabilisation notamment sur des sujets mobiles car
ces systemes ne sont efficaces que pour des temps de pose relativement longs. C’est pour cette raison
que des systemes de stabilisation externes ont été développés avec des supports et accessoires purement
mécaniques ou motorisés.

Nacelles gyrostabilisées
Parmi les systemes de stabilisation externes, les nacelles gyrostabilisées, installées sur une perche
portée par les deux mains de l'utilisateur et sur lesquelles se fixe ’appareil photographique présentent
I’avantage d’étre légeres, compactes et d’utilisation facile. Elles permettent de corriger les perturbations
dues aux mouvements de l'utilisateur selon trois axes de rotations (Figure 1). Néanmoins, elles ne
permettent pas de réduire les perturbations verticales dues a la marche ou a la course de 'utilisateur.
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FIGURE 1 — Nacelle gyrostabilisée S

FI1GURE 2 — Nacelle gyrostabilisée avec stabilisateur
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Pour maitriser les perturbations verticales dues & la marche ou la course des photographes, un construc-
teur commercialise un stabilisateur vertical & installer entre la perche et la nacelle gyrostabilisée (Fi-
gure 2).
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IT Modélisation du mécanisme
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FIGURE 3 — Schéma cinématique plan et paramétrage du mécanisme

La plage de fonctionnement du mécanisme est limitée par la géométrie des bras (2) et (2’) avec

€ [—35°,45°].

IIT Hypotheses et notations retenues

On définit :

e mg3y = m3 + my la masse de ’ensemble {3; 4} avec mg = 1,250 kg. G est le centre d’inertie de
cet ensemble ;

e K, et Lo la raideur et la longueur a vide (pour o = 0) du ressort de traction (5);

— — s
e OA = yato + zpert(t) Z0, AB = L i, BC = ye Yo + 2¢ %20, A'B = L, 35 etAA" = 1% avec

[ =25mm, L = 52mm, yg = 5mm et zg = 200 mm.

On note :

—

o §=—g7% avec g = 9,81m.s~2 l'accélération de la pesanteur ;

{73%3} { r0y5} I’action mécanique exercée par le ressort 5 sur le solide 3.
B

On utilisera les notations suivantes pour écrire les torseurs d’action mécanique :

{75} = Yo M Xy T R+ Y+ Zi 7
o s Lij @+ Mgy, + Ny 2

ARy,
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IV Résultats de simulation
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FIGURE 4 — Angle d’équilibre « en fonction de la masse de I’appareil photo my

V  Questionnement

Vérifier que le ressort permet d’obtenir une position d’équilibre du systeme pour des appareils
photo de masse comprise entre 0,350 kg et 1,550 kg lorsqu’il n’y a pas de perturbation (zper; = 0).
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