Prépa YAUBAN

Fauteuil Top Chair S®

Annexes

PTSI | A1 Prépa DS4
Annexe A1 :
Diagramme des exigences
«requirement» «requirement»
i i Réglementation assiette du siége et
«re-qmremenf» d="1.2" d="11.4" i
Idee de base Text = "Ce groupe Text = "L'assiette du S
Id="1" d'exigences ifauteuil devra rester 2210

electrique qui

marches et des
escaliers.”

Text ="Concevoir | —— |
un fauteuil roulant

puisse franchir des

rassemble tout ce
qui est lié aux
normes, ala

p réglementation.”

il
g
Ir.. PRSIPUPURI— ....__)_!\\ -
Non
gcllé.veloppees
el

«requirement»
Economie

Id="1.4"
Text = "contraintes

économiques”
«requirement»

Confort/sécurité

-

-

Id="1.1"

Text = "Groupe
d'exigences
concernant
l'utilisateur et son
environnement "

«requirement»
Performances
ld ="1.3"
Text = "Exigences
concernant les
performances du
fauteuil."

«requirement»
masse de la
personne

Id ="1.3.4"

Text = "La masse
de la personne
sera au maximum
de 110 kg. "

o—

‘horizontale pendant
la montée ou la
descente "

arequirement»
seécurité

2

Id="1.1.5"

Text = "Le fauteuil
ne devra pas
basculer une fois
sur l'escalier.”

-

«requirement»

passage des portes

Id="1.1.2"

Text = "Le fauteuil
devra passer les
portes sans
modifications.”

-

wrefine» . =

"

e

«requirement»
Vitesse

ld="1.3.1"
Text = "Pour des
soucis d'adaptation,

__|fauteuil pourra se
déplacer au moins a la
méme vitesse qu'une

personne ayant une
marche rapide.”

le

«requirement»
Autonomie

ld="1.3.2"

Text = "L'utilisateur
devra compter sur
son fauteuil
pendant une
journée standard
d'activités.”

~

«requirement»
Escalier

Id="1.3.3"

Text = "Le fauteuil
doit &tre capable
de monter des
escaliers
standards droits
ou avec palier
pour manoeuvre."

< —

-

wrefines

arefine» -

o

P
-~

o

wrefnes -

o

-

-

L, -

arefine»

arefine»

~
" «refine»
~
-
.
-~

—

-

-

Text = "Préciser les
conditions sur le
devers"

«requirement»
dérapage

Ild="15"

Text = "Le fauteuil
devra étre capable
de gérer le dérapage”

«requirement»
largeur porte
Id = Ilall
Text = "On prend

~ipour largeur

maximale 80 ¢m. "

«requirement»
Marche rapide

-

Id ="13"

Text = "On prend pour
marche rapide une
vitesse supérieure 4 6
km/h"

«requirement»

Vitesse Max

Id ="16"

Text = "On limitera la
vitesse a 9km’h pour
des raisons de
seécurite”

«requirement»
| Surplat |
Id="11"

Text = "Le fauteuil
pourra se déplacer
sur une distance de
35 km"

\

«requirement»
Dans les escaliers

Id="12"

Text = "Pour accéder
& des etages élevés
ou pour de grands
escaliers, le fauteuil
pourra monter 300
marches."

«requirement»

Text = "La pente
maximale sera de

65%"
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Diagramme de définition des blocs
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Annexe A3-1 : Implantation des capteurs

Capteur milieu

Capteur arriére 3 / / Capteur avant Capteurs arriére
) Let2

Capteur arriére 2 :

n
mesure proche
Capteur arriere 1 : /

mesure lointaine D (:)

(a) vue de dessus

Capteur arriere 3

-\ Capteur avant

Capteur milieu

(b) vue de coté (roues escamotées)

Annexe A3-2 : Principe de détection dans les escaliers

Détection de la premiere marche a la montée :

le capteur arriére 2 permet de détecter le nez
de la premiére marche a la montée. Lorsque le
capteur détecte une distance plus faible qu'un
seuil programmé (30 cm), le train arriére

rentre.

Détection de la derniére marche a la

montée :

les capteurs arriére 1 et 2 permetten

la fin de I'escalier a la montée. On compare les
mesures de ces 2 capteurs avec des seuils qui

dépendent de I'angle du chassis.
Le train arriére sort.

Détection de la premiére marche a la descente :

t de détecter

le seul capteur du milieu permet de détecter

I'entrée dans un escalier par le haut,

détecte le nez de marche. On compare la valeur

mesurée avec un seuil programme (

Détection de la derniére marche a la

le capteur

10 cm).

descente :

les capteurs arriére 3 et milieu permettent de
détecter la fin de I'escalier a la descente.
On compare les mesures de ces 2 capteurs

avec des seuils qui dépendent de I'a
chassis.

ngle du
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Mécanisme de relevage avant 2D @ @
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Annexe A5 : Mécanisme de relevage avant 3D
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Annexe A6 : Capteurs de distance : SHARP GP2Y0A21YKOF
Caractéristiques Schémas blocs
— lumiere non visible : infrarouge ; b Vg SV
— faible influence de la couleur de I’objet et de "
sa réflectivité grace a la méthode de mesure ; t"j? "“;;g'n;“""'*““"
. sl 12 | | Vohage
— grande ar.npllltudr:: de mesure ; . p L__%_’ : procasend | regulator |
— aucun circuit de controle nécessaire, la | L Oscillation TV
" i G % ;. i circuit
sortie peut étre reliée directement a un !
) ) SE——-{ LED drive
micro-processeur. ~ ! circuit circuit
Applications D S ance weaag &~
— utilisable aussi bien pour la détection de
personnes que d’objets variés.
Caractéristiques électro-optique mesurées par réflexion sur une feuille blanche
Paramétre Symbole Conditions Min. | Typ. | Max | Unité
Distance de mesure AL 20 « 150 cm
Tension de sortie Vo pour L = 150 cm 0,25 0.4 0,55 \Y
Variation de la tension de sortie AVo Pour une distance variant de L = 150 cm 4 20 cm 1.8 2.05 2.3 v
Dissipation moyenne de courant Iec - - 33 50 mA
Conditions de fonctionnement
Tension d’alimentation conseillée | Veo 4545 v
Tension de sortie Vo -0,34 Vee +0,3 v
Température de fonctionnement 'TOP —10 & +60 ki
Chronogramme
Vee | 3% 3ms + 0.6 ms 0k
R, | | e 5
| 1™ mesure | 2¢ mesure | 3= mesure |
Cycle de mesure e e
| sortie instable I X 1™ mesure X 2¢ mesure X
Vo : sortie
] Max. 5 ms
Tension de sortie Vo en fonction de la distance L
3 |
/\ Réflexion sur fond blanc 2 90 %
# o ! H
2
o
[: b}
E ]J__ \
S
7]
[:¥]
o \\
g ! T
‘@
= ™
v -
= 0,5 ]
-
Distance de 1’objet (cm)

0
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100110120130140 150

tension de sortie Vo en fonction de la distance L
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Annexe A7 : Modélisation et paramétrage du systéme d’inclinaison
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(a) schéma cinématique

(X0.X7) = (J0.¥1) = @,

(X1.X10) = (¥1.¥10) = 0.

(X1.X15) = (Y1.¥15) =5,

(Xg, X10) = (?ﬁa ¥10) = V>

BV = h: }'| —AO'XI,

BS b- }'I{]H

BU =Ry - y10 avec U le centre d’inertie de
I'¢ ememb]e (l{}) = [siége + passager},
VS = A - X715 avec Ay, ]nngueur au repos
obtenue pour 6 = 0°,Ag=1(0=0),
BS - VS = 0 dans cette position,

Cm : couple moteur,

wyy - vitesse de rotation du moteur,

wy : vitesse de rotation de la vis,

By : parameétre de rotation du rotor autour

dé
de 'axe (V, X[3) avec wm = —=,
fly : parameétre de rotation de la vis autour
— d by
de I'axe (V,X[3) avec wy = " i
Wy ) e
r = — : rapport de réduction du
Wm
réducteur,

pa : pas de la vis,

Ju : moment d’inertie du siége et du
passager autour de I'axe (B, Z()),

My : masse du siége et du passager,
toutes les autres masses et inerties sont
négligées devant My et Jy.

toutes les liaisons sont parfaites.



