ANNEXE 1 : AIDE AU CALCUL

T
X
Fonction f(x) = 1020
ANNEXE 2 : ANALYSE FONCTIONNELLE
uc [Modéle] Bassin de traction [ Bassin de traction }J bdd [Modéle] Bassin de traction | Cunle)deLJ
ublocks
Bassin de traction A Contexte du bassin de traction
Ingenieur |
chercheur Hangar

— —
Réaliser une campagne
d'essais @ —

hydrodynamiques sur T
une maguette ‘K’
«blocks L]

Ingénieur /
chercheur Reseau elec. Bassin de traction Eau
Diagramme de cas d'utilisation Diagramme de contexte

ANNEXE 3 : VUES DU BASSIN
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Dimensions : 140 m de long x 5 m de largeur x 3 m de profondeur
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ANNEXE 4 : EXTRAIT DU RECUEIL DES EXIGENCES

req [Modéle] Bassin de traction [ Bassin detradiunlj

arequirements
Vitesse du chariot

ld="1.2"

Text = "Garantir un
déplacement du charict a
vitesse constante”

areguirements
Conditions de I'essai

ld="1.1"

Text ="Adapter les
déplacements du chariot aux
conditions de 'essai”

ke wrefings

areguirements
Déplacer la maquette

Id="1"

areguirements
Générer une houle

Fréquence de houle

arequirements

ld="2"

Id="2.1"
_| Text = "Maitriser |a fréquence

«reguirements
Ligne de flottaison

ld="32.1"
Text = "Permetire le réglage de
la ligne de flottaison™

wrequirements
Finesse de la mesure

ld="322"
Text ="Compenserla présence
du dispositif de mesure”

Text = "Déplacer la maguette Text = "Générer une houle P |dela houle générée”
en ligne droite, dans les 2 unidirectionnelle réguliére”
sens”
T gy
“ asatisfys | ssatisfys
«systems «systems areguirements
Chariot Batteur Hauteur de houle
ld="22"
e
Duree de I'essai pr—
ld="1.1.1" Balance
Text="10s"
% wsatisfys
|
«reguirements areguirements areguirements
Vitesse du chariot Acquérir les données Eviter les phénoménes
d="31" 1d="3" vibratoires parasites
Text = "Acquérir |a vitesse de & Text = "Réaliser de bonnes + 1d="3.3
déplacement du chariot” acquisitions relatives au Text=
comportement de la maquette”
/ (] EF
9 arequirements arequirements arequirements
Action de I'eau sur la maguette Rélexion de la houle Déformation des roues
ld="3.2" ld="3.31" Id="3.32"
Text = "Acquérir les Text ="Limiter |a réflexion de la Text = "Eviter toute déformation
composantes d'action houle générée” des roues pendant les longues
mécanique agissant surla phases statiques du chariot”
maquette”

Diagramme des exigences (partiel)

Id |Exigences Id Exigences Niveaux
1 |Déplacer la maquette en ligne droite, dans les 2 sens
Adapter les 1.1.1 | Durée de 'essai tacq = 10s
déplacements du
11 chariot aux 1.1.2 | Distance de freinage Dpy < 10m
conditions de
'essai. 1.1.3 | Glissement de la roue libre en rotation sur le rail Nul
1.2.1 | Rapidité: Temps de réponse a 5% Trso, < 3s
Stabilité :  Marge de gain Mg = 12dB
1.2.2
Marge de phase M, > 45°
S?rTntlr un td Précision : Erreur statique pour une entrée : Es=0
éplacement du _
1.2 placeme v, (t) = Vy.u(t) avec Vy = 8 m.s™?
chariot a vitesse 1.2.3 . B}
Erreur de trainage pour une entrée : 1
constante 2 Er <0,16 m.s
v, (t) = yot.u(t) avecyy = 1,6 m.s
Dépassement:  En réponse a un échelon de vitesse Dip <10%
124 En réponse a un trapéze de vitesse 1
(d’accélération maximale ) Dir=01m.s
2 | Générer une houle unidirectionnelle réguliere
3 | Réaliser de bonnes acquisitions relatives au comportement de la maquette
Tableau des exigences (partiel)
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ANNEXE 5 : ARCHITECTURE ORGANIQUE DU SYSTEME

Le bassin de traction est composé d'un bassin rempli d'eau, d'un batteur générant une houle, de deux rails
sur lesquels un chariot est mis en mouvement pour générer une vitesse relative d'une maquette par
rapport a la surface de I'eau.

bdd [Modéle] Bazsin de traction [ ChariutlJ

wblocks sblocks xSUbsystems xblocks 4 wblocks
Balance Logiciel Plateforme Moto-réducteur Roue motrice
4
wblocks sblocks
Capteur wsubsystems wSystems asubsystems Roue libre en rotation
dynamomeétrique Systéme d'acquisition Chariot Motorisation 4

[
ablocks «blocks
Moteur électrique

Capteur de distance

e l ——

wsUbsystems asUbsystems
Dispositif de mesure sblocks Meécanisme de levage
«blocks de la position Tige «blocks
Roue codeuse Roue etvis sans fin
wblocks ablocks xblocks zblocks wblocks
Ressort de pression Bras de levier Pignon-crémaillére Accouplement Réducteur

Diagramme de Définition de Blocs du Bassin de Traction

ANNEXE 6 : MODELISATION DU CHARIOT ET DE SON GUIDAGE

La plateforme se déplace sur deux rails (voir
ci-contre). Le schéma ci-dessous représente
I'architecture du guidage sur un seul rail. Le
systeme est considéré symétrique.

Dans tout I'énoncé, on utilisera la base
s . —

orthonormée  directe by = (Xg, Vo, Z0)

comme présentée dans la figure ci-dessous.
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Schéma cinématique complet du chariot
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ANNEXE 7 : DISPOSITIF DE MESURE - PHOTOS ET MODELE RETENU

Vue du dispositif réel Modéle retenu
OA=0C=0D=a LGs = —A(t).yo
Toutes les barres (Bi) ont la méme longueur a.
OB =d R -
On considerera leur masse négligeable.
OL = —e.Xo+ f.Zg m, est la masse du solide (4), de centre d’inertie O.

Rappel des données et hypothéses

Guidage vertical du mat Dispositif de contrepoids Maquette de bateau

FIN DES ANNEXES
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