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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 2 / Partie 1 / Figure 2 : mise en fonctionnement jusqu’au relevage complet de la personne 
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 3 / Partie 1 / Figure 3 : interface de dialogue avec l’utilisateur 
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 4 / Partie 1 / Figure 4 : diagramme des exigences du siège de relevage  
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 5 / Partie 1 / Figure 5 : représentation des positions extrêmes du siège de relevage 
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 6 / Partie 1 / Figure 6 : chaînes de puissance côtés gauche et droit à l’intérieur de l’assise 
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 7 / Partie 1 / Figure 7 : caractéristiques de chaque chaîne de puissance 
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 8 / Partie 1 / Figure 9 : chaîne de puissance pour un pied motorisé 
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 9 / Partie 1 / Figure 10 : couple pour un pied motorisé pour la montée d’une charge de 75 kg
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 10 / Partie 1 / Figure 11 : modèle multiphysique pour un pied motorisé
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 11 / Partie 1 / Figure 12 : courant consommé par un moteur pour la montée d’une charge de 75 kg
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 12 / Partie 1 / Figure 13 : courbes du courant délivré par la batterie en montée (charge 75 kg) 
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 13 / Partie 1 / Figure 13 : courbes du courant délivré par la batterie en descente (sans charge) alimentant les deux moteurs
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 14 / Partie 1 / Figure 15 : principe de la surveillance du niveau de charge de la batterie
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 19 / Partie 2 / Figure 1. Le schéma de la piste en vue de dessus (échelle non respectée)
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 21 / Partie 2 / Figure 5. Simulation de l'évolution de la valeur de la vitesse v de la pierre en fonction de sa position x (sans balayage)
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24-SCIPCJ1ME1 – Planche tactile n° 22 / Partie 2 / Figure 6. Simulation de l'évolution de la valeur de la vitesse v de la pierre en fonction de sa position x (avec balayage)
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