Cordeuse de raquette




Cahier des charges

CRITERES VALEURS

Puissance 0-40kg/m
Dépassement Ne dépasse pas 40kg/m
Précision 3%

Temps d’exécution 5secondes
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Réponse du systeme non défaillant

de 10kgf
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Schéma bloc
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Réponse temporelle du moteur a un
échelon de tension 10V

* Vitesse moteur(tr/min) / Mesure n° 8
10*Kpot . :

10*0.63*Kmet..
\

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
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Modélisation par un systeme du premier ordre



Réducteur

Gestion des courbes

SEEIEEEEREEE
Me|Abscisse  [Ordornge ||
29 o4g09 123041 | cngle motenr(Degres) / Mesure n° o
an 23437 1174829
N 24544 1227183
32 25984 1299184 : :
33 27620 13808936 — |44 e — —— '
34 29322 1466.081
3 RAET 1613344
3 3E932 1796604
ke 40252 202583
38 45357 2267.844
33 B0EEG 2532916 919,53
40 GE418 2820836
41 B2374  3112.694
42 BRI 39784
43 74940 3747.004
44 81E1E  4020.809
45 88227 4411331 T04.53
45 95426 4771.306
47 1018906 5095283
48 108516 5425806
43 115650 5782508
50 122588 6129.393
518395 EeEATH AR 64
62 138267 EE13.346
53 143338 7IEGFIE
54 150.208  7510.388
55 1GE.EB7  7E34.366
g

min | mas | moy.

K reducteur=1/50

Confirmé par la
Documentation
technique

557470

57 169712 8485533
58 177108  8855.386
53 183456 9172818
B0 189543 9477161
B1 195433 9774958
62 201.586  10079.301
63 206495 10324738
B4 210160 10507938
65 212843 10642171
66 214545 10727.256
B7 215461 10773071
B8 215658 10782888
69 215069 10753436
70 213956  10657.803
il 212713 10635626
72 211534 10576721
73 210291 10514.543
74 208982  10449.093 222988
78 207.607  10380.371
76 206037  10301.831
77 204466 10223291
78 202960 10148023
7 201193 10059.666 i

80 199361 9368036 T484- oo e
81 197.463 9873133 |
82 195433 9774958
83 193636 967E7A3

141 72

oo - : - - : H | Angle motor

oon 2230 4460 fifi 50 2930 11149 13379 136,09 17239 200 69 22




Pignon chaine

* Pour 1 tour effectué par le pignon, la
chaine avance d’'un périmetre.

* Or le rayon de la chaine est 10 mm
 Donc K pighon-chaine= 20*3.14mm



Détermination du Kressort : On trace la
courbe Ecrasement ressort (mm) en
fonction de Effort corde

N° |ébscisse  |Ordonnge | &

1 7.683 0.001 55% asement ressort(uam) / Mesure n° 1

2 7EB 002 : : : ; : : H :
3 T.616 nonz : : : : : : H

4 -7.697 oo | | H i ' ' ' H

5 -7.658 0001

6 -7.933 0001

7 8109 0.001 e

8

7583 .00z /
9 BALT .00z
10 £.707 0.on2
11 -£.056 0.o0t

12 5265 0.on2 B
13 3078 0002 260

Modélisation
lineaire : La pente
correspond au ga
du ressort T _

23 101540 3110 \
0 10357 3473 ——
3 105044 3223 ! o —

32 1e1 325 \q>

33 I06E46 325
34 106746 3240
35 10854 3712
3 10B17D 3177 150 d
37 105513 3141
% 105019 3109
39 104593 302
40 104193 3064
41 103768 3059
42 1035%2 3063 Y S S
43 103532 3082
44 103582 3103
45 10357 3123
45 103542 313
47 103467 3148
48 03se 31H 172 PSRN FUURERRRRR S—— SO
49 103517 315
50 103442 3153
51 103282 3147
52 103132 3142
53 102992 313

54 103042 3142 033 H
55 103167 3148
AR 1M3192 1855 hd

Efforf corde(N) / Mesure n° 1

Moyerne | 1535 0.00 4 2297 3446 45,94 3743 68.91 3040 9158 103.37



Potentiometre

Vee =5V Mesure Force et Courant moteur

b e SPY FORCE . -
470 P17

Potentiometre

J_ ; ] JP1-16
c7 o] 1 JP1-4
T 22rF | T [ P17
) TLC 1298
Capteur de Force = mesure écrasement d'un ressort ‘(])'"/

Ici, nous utilisons un potentiometre série MM15 :
15 mm de course
Donc Kpotentiometre=5/15



Convertisseur analogique
numeérique

e 10 bits donc code de 0 a 1023
* 5V en entrée
e Donc KCAN = 1023/5



Kcorde : On trace la courbe Effort corde (N) en fonction de déplacement chariot (mm). On
s’intéresse uniquement a une tension au voisinage de la tension de convergence. On peut
alors modéliser la courbe par une fonction linéaire afin de déterminer le K corde
Kcorde= 9.2

ﬂ Gestion des courbes

64 23.242 103517
[=t5) 23 261 103552
66 23279 102617
67 23.287 103642
5t 23.329 103517
63 23 338 103 667
‘0 2334 103,642
71 23.354 103 667
w2 23313 103717
73 23317 103 467
74 23.330 103,367
75 23.342 103317
76 23.343 103,252
T 23 344 103317
V8 23.344 103,317
79 23.334 103.267
a0 23.336 103.217
a1 23347 1030592
8z 23.342 103142
a3 23.362 103.242
84 23.380 103,332
85 23399 103 442
86 23.411 103517
a7 23.422 103,467
as 23470 103,432
83 23 474 1035592
an 27 4R2 103 R4

Moyenne | 26.951

i | ma| moy. ’.—_'.IO\I|“}’ :.JI|%|K|
M. |Aheciess i Effort corde(N) / Mesure n® 1 \
A N R N TN \ Domaine de validité
3 du modele linéaire
[ - R R SO S S ...........................................




Schéma Bloc

‘ | H3 - 241130 (1024 - Vltess i X TenSI
’—’{18%3 (203 141 5)
g ST L
410245}'—‘16}4—4382%
U X

Time 20 =

Pupitre : (3*1072)*(1/3)*(1024/5) Systeme pignon-chaine :
(20*3.1415)

Carte commande : Kp Corde : 9.2

Hacheur : 18/258 Ressort : 3x107-2

Moteur : 317/1+260e-3*s Potentiometre : 1/3

Réducteur : 1/50 Convertisseur analogique numérique :

1024/5



100

Comparaison afin de déterminer la valeur de Kp
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Probleme

e Une des deux cordeuses est
défectueuse.

 Elle est instable : elle oscille

Le modele Scilab ne prévoit pas
d'oscillations. La comparaison modele-
réel montre un probleme dans le capteur.

Origine du probleme : jeu dans le capteur



Conclusion

Le cahier des charges est respecté
sur la cordeuse non défectueuse

Cela met 2,4 s a converger, ce qui
est conforme

Cela converge vers la valeur de
consighe de 10”2 N = 10 Kgf

Le systeme est stable, il converge
sans oscillations



