DOSSIER TECHNIQUE 
Ce dossier comporte 7 documents numérotés de DT 1 à DT 7

DT 1
Présentation, diagramme des interacteurs.

DT 2
Principe de fonctionnement. 
DT 3
Diagramme FAST partiel, nomenclature partielle. 
DT 4
Perspective globale du système. 
DT 5 et DT 6
Système d’entrainement du tapis. 
DT 7
Mécanisme d’inclinaison du tapis (format A3). 
Présentation

ICON Health & Fitness, Inc. est une des plus grandes entreprises de conception et de fabrication de matériels de fitness à travers le monde. Elle commercialise ses produits sous différentes marques.
Le mécanisme support de notre étude est un tapis de course de marque Proform®. Il reproduit les conditions exactes de course à pied mais permet un entrainement à domicile ou en salle de sport.
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Diagramme des interacteurs du tapis de course
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Fonction principale :

FP : entraîner un coureur à la course à pied 

Fonctions contraintes :

FC1 : assurer le confort du coureur

FC2 : respecter les normes et réglementation en vigueur

FC3 : s’adapter à la salle de sport

Principe de fonctionnement

Ce système permet au coureur de s’entrainer sur un tapis pouvant défiler à différentes vitesses et prendre une inclinaison variable. Par ailleurs, plusieurs fonctionnalités de convivialité sont proposées : affichage LCD, mesure des pulsations cardiaques et des calories dépensées, choix d’un programme d’entrainement, etc.
Le coureur a la possibilité, par l’intermédiaire de la console, d’imposer une vitesse de défilement du tapis. Celle-ci peut varier de la valeur minimale de 1,6 km/h à la valeur maximale de 16 km/h par palier de 1,6 km/h.

L’inclinaison de la plate-forme de course est motorisée et réglée par l’utilisateur. En position basse la plate-forme n’est pas horizontale mais possède une inclinaison de 1%. En position haute l’inclinaison est maximale et vaut 12%.
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On peut régler la vitesse de défilement du tapis quelle que soit l’inclinaison de la plate-forme et modifier cette inclinaison tout en laissant défiler le tapis. Ces deux réglages sont indépendants.
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Diagramme FAST partiel
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Nomenclature partielle des pièces figurant sur les pages suivantes
	
	
	
	
	34
	1
	Pignon

	11
	1
	Tapis (épaisseur e = 1 mm)
	
	22
	1
	Axe rouleau arrière

	10
	1
	Poulie réceptrice ((Pr = 82,5 mm = D)
	
	21
	2
	Vis de réglage

	9
	1
	Courroie striée (section PJ)
	
	20
	2
	Écrou HFR M10

	8
	1
	Poulie motrice ((Pm = 25,5 mm = d) 

+ volant d’inertie
	
	19
	2
	Vis H M10-40

	7
	1
	Rouleau arrière ((Rar = 49 mm = dr)
	
	18
	1
	Vis CHC M6-40

	6
	1
	Rouleau avant ((Rav = 49 mm = dr)
	
	17
	4
	Roulement à billes

	5
	1
	Crémaillère
	
	16’
	2
	Boîtier de roulement (monté serré sur 7)

	4
	1
	Support de vérin
	
	16
	2
	Boîtier de roulement (monté serré sur 6)

	3
	1
	Bras de levage (ensemble mécano-soudé)
	
	15
	2
	Bague

	2
	1
	Plate-forme de course (cadre mécano-soudé)
	
	14
	1
	Axe rouleau avant

	1
	1
	Sous ensemble « Châssis » 
	
	13
	1
	Plateau

	N°
	Nb
	Désignation
	
	12
	1
	Moteur à courant continu de défilement 


Perspective globale du système

Le tapis de course étudié est principalement composé de trois grands sous-ensembles :

· le sous-ensemble « Châssis » repéré 1. Il comprend la base sur laquelle est fixée, entre autres, la console par l’intermédiaire de deux montants (gauche et droit). Ce sous-ensemble est immobile durant l’utilisation du tapis.

· le sous-ensemble « plate-forme de course » constitué entre autre d’un plateau 13 (voir éclaté DT5) solidaire d’un cadre mécano-soudé 2. Ce sous-ensemble est articulé par rapport au bras de levage 3 à une extrémité, et en appui sur le sol par l’intermédiaire de deux pieds à l’autre extrémité.

· le sous-ensemble « bras de levage » repéré 3. Ce sous-ensemble pivote par rapport au châssis 1 lorsque l’utilisateur désire incliner le tapis.

Deux systèmes sont associés à ces trois sous-ensembles :

· un système permettant le défilement du tapis,

· un vérin électrique permettant l’inclinaison du sous-ensemble « Plate-forme de course ».
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Système d’entrainement du tapis

Les illustrations ci-dessous montrent les composants qui réalisent la fonction technique FT1 « faire défiler le tapis ».

Vue d’ensemble

Le tapis 11 est placé entre deux rouleaux 6 et 7. Le rouleau avant 6 est moteur. En rotation par rapport au bras de levage 3, il va générer le défilement du tapis. Celui-ci glisse sur la face supérieure du plateau 13. 
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Coupe longitudinale du rouleau 6
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Remarques :
· La conception réalisant le guidage en rotation du rouleau arrière 7 (voir DT 5) par rapport à l’axe 22 est identique à celle mise en place pour le guidage du rouleau avant 6.

· Deux vis 21 permettent de centrer le tapis sur la plate-forme et d’imposer la tension de pose nécessaire, afin d’éviter son glissement sur les rouleaux. Seule la vis du côté droit est montrée sur le document DT 5.
Caractéristiques du moteur 12

L’actionneur permettant le défilement du tapis est un moteur à courant continu. Fixé au bras de levage 3, il a les caractéristiques suivantes :

[image: image20.jpg]



[image: image21.jpg]




Mécanisme d’inclinaison du tapis
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Les illustrations ci-dessous montrent les composants qui réalisent la fonction technique FT2 « incliner la plate-forme de course ».

Console





Rampe de maintien





Base





Plate-forme de course





Réglage de l’inclinaison de la plate-forme





Réglage de la vitesse de défilement du tapis





Aperçu de la console
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Normes et réglementations





Salle de sport





Course à pied





Coureur





Tapis de course


















































Zone d’utilisation dangereuse pour le moteur





Caractéristiques du moteur de défilement





Tension d’alimentation (Volts)





Vitesse angulaire (tr/min)





En charge





A vide





1





Serré





Console





Les pieds et marchepieds droit et gauche sont solidaires du cadre mécano-soudé 2.
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Sous-ensemble


« Plate-forme de course »  + tapis 11





Sous-ensemble « Bras de levage » + système d’entrainement du tapis





Sous-ensemble « Châssis » 
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Tapis en position d’inclinaison minimale





Tapis en position d’inclinaison maximale
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Pied droit





Marchepied droit 
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Vérin électrique





Fréquence de rotation  (tr/min)





Tension d’alimentation (Volt)





En charge
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Échelle réduite








Articulation entre le bras de levage 3 et le support de vérin 4





Guidage en translation de la crémaillère 5 par rapport au support de vérin 4





Articulation entre la crémaillère 5 et le châssis 1
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Détail du vérin électrique





Le contact entre le sol et le pied est un contact cylindre/plan





Détail du pied de la plate-forme 2 





Détail de l’articulation entre le bras 3 et la plate-forme 2 (Voir DT6)
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Détail de l’articulation


entre le châssis 1 et le bras 3





�





�





��





�





34








�





1





3











13





� EMBED Equation.3  ���
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Vue suivant F ne montrant que les pièces 8, 9 et 10.
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