\ Epreuve pratique du baccalauréat général Spécialité : sciences de l'ingénieur \

Systéme pluritechnologique : chariot de traveling

Performance: rayon de giration

e

1. Présentation du produit ovdve gule

Le chariot de traveling YLILANGU est un dispositif permettant de déplacer une caméra le
long d’une trajectoire linéaire ou courbe pour enregistrer un film. Il est piloté par une
télécommande :

— en ajustant les roues folles, I'utilisateur peut facilement basculer d’'une trajectoire
rectiligne vers une trajectoire circulaire ;

— le démarrage, I'arrét, la direction et la vitesse sont contrdlés par une télécommande.
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2. Diagrammes SysML
uc [Modéle] Model[,UC. chariot-Yelangu |

chariot YELANGU

Choisir la vitesse, le sens
de déplacement et le
diametre de giration

| «includes
Sol
Déplacer une caméra ou un
appareil photo
Utilisateur \

I('llclbde»

Fixer la caméra ou
rappareil photo A
Caméra ou appareil photo

Sujet 30C : dossier ressources Page 1 sur 4




Epreuve pratique du baccalauréat général

Spécialité : sciences de I'ingénieur

req [Modéle] Model[ REQ_chariot-Yelangu |
«requirement»
Chariot YELANGU
ld="1"
Text = "Le systéme doit permettre
g le déplacement de la caméra ou
déplacer a de I'appareil photo a distance "
‘caméra ou lappareil photo N
2 S D
«requirement» «requirement» «requirement» «requirement» arequirements
i Vitesses de déplacement Charge qué Ci a Rayon de giration
1d="1.1" 1d="1.2" 1d="1.3" 1d="1.4" 1d="15"
Text = "Le systéme doit étre Text = "Le systéme doit Text = "Le systéme peut Text = "Le systéme peut étre Text = "Le rayon de giration
autonome (alimentation par pouvoir se déplacer a trois «refines supporter une masse de 3 kg commandé a distance avec est réglé a partir de r'angle de
batterie).” vitesses différentes.” o = maximum® une télécommande dune réglage des deux roues folles
I ™ portée maximale de 6 m” compris entre 0° et 90°."
T‘"ﬁ‘e‘ ’:;refne» | j ’:‘crefnen T«refne»
| L | ' " ;
«per «pci 4 i i 24 i i g i
Ci de dé Calnctérhﬁgue. : Fixation universelle Caracteéristiques pilotables Rayon de giration

ld="1.1.1" 1d="1.2.1" 3 Id="1.3.1" 1d="1.4.1" Id="151"
Text = "Caractéristiques Text = "Vitesses : ld= '1-_?-2' i Text = "La fixation doit Text = "Eléments pilotables : Text = "Pour une position de
techniques: *vitesse 1: 1,4 cmis; | Text = "Caractéristiques permettre d'adapter au * stop ou en déplacement ; 45° en version longue le rayon
Tension: 3.7V *viteses 2: 2,4 cv's ; B 1 ATGUe - Y tout type d'app * deux sens de déplacement ; de giration est de 175mm=
Capacité : 1500 mAh *vitesse 3: 3 cmis.” -{* rapport de transmission : photo et de caméras.” * vitesses de déplacement.” 110 mm.
Autonomie : 6 heures™ 360 ;

*tension nominale : Un=3V ;

* plage de tension de

fonctionnement : [1.5V ; 4.5V];

* couple : C= 100 g.cm”

ibd [System) YELANGU [ 1BD_chariot,Yelangu |J

BOUTON 1 : Bouton choix de la vitesse [1]

SPEED

TRAITER : Microcontroleur 1] 3L leds) (1] |

Utiisateur

L utiisateur
=)

Speed three: 3.0CM/S

BOUTON 2 : Bouton choix du sens de rotation [1]

1 LED: Indicateur de chargement batterie

a »

: Téléecommande [1]

& - ’)) B

BATTERIE : Batterie [1]

MCC : Moteur a courant continu [1]

ENGRENAGES : Trains d'engrenages [1]

14
HACHEUR : Hacheur [1]

L Chargeur
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3. Protocole expérimental de mesure de la trajectoire

Le chariot est configuré dans sa position la plus longue, a vide, sur le sol ou sur une grande
table.

La trajectoire est relevée sur I'extérieur de la jante de la roue motrice.
Protocole utilisé :

e configurer le chariot pour qu'il soit dans sa position la plus longue, avec les roues
folles tournées de 45° ;

e tracer une ligne droite sur le sol ;

e poser le chariot au sol pour que cette ligne soit son axe de symétrie ;

e tracer un 1°" repére sur le sol a I'extérieur de la jante de la roue motrice ;
o Faire effectuer un demi-tour au chariot a l'aide de la télécommande ;

e tracer un 2°™e repére sur le sol a I'extérieur de la jante de la roue motrice ;
e repérer le centre du cercle et le tracer ;

o faire effectuer un deuxiéme demi-tour au chariot a 'aide de la télécommande, pour
vérifier qu’il repasse bien sur le 1¢" repére, et qu'il suit la trajectoire du cercle ;

e mesurer la longueur entre les deux repéres.
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4. Performance simulée
Sur la maquette Solidworks :

- vérifier que le « bras de liaison » est
au plus loin de la « roue motrice » (trou
oblong) ;

- vérifier dans les contraintes le réglage
des « bras articulés » a 45°;

- vérifier la présence du complément
Méca3dD.

Dans 'onglet Méca3D :

- lancer une étude cinématique dans le
but d’obtenir au moins ¥ de tour du
chariot de traveling sur le sol.

- tracer la trajectoire du point 1 repéré
en bleu sur la maquette numérique de
la roue motrice par rapport au sol, et
déterminer son diamétre en consultant
les résultats lies a la trajectoire du
point 1.
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