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Document technique DT4

Montage du capteur d’effort et des lamelles ressort sur la jante et la main
courante

0 Colle frein d'écrou

Axe de fixation
capteur (D)
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Document technique DT5

Modeéles de résistance des matériaux a la flexion

16SISCPO3
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Document réponse DR1

Capteur d’effort fixé sur la roue et actionné par|  a main courante
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Document réponse DR2

Courbes d’essai mécanique du capteur de force en fo  nction du réglage de sa
molette crantée
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Protocole d’essai utilisé :

— le capteur est monté sur une machine de traction ;

— laforce F est perpendiculaire au levier (au repos) ;

— le déplacement Dx est mesuré au point d’application de la force et dans la
direction perpendiculaire au levier (au repos).

Chaine fonctionnelle de 'assistance électrique : ¢ haine d’information

Q16 Q18 Grandeur )
électrique Loi de commande
Grandeur électrique exploitable de l'actionneur
----- mesurable par l'unité électrique

de traitement

? _| Traiter les

_— Acquérir > > .
Type L Type données
d'information : d'information :

Microprocesseur :

Microcontréleur
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Document réponse DR3

Gestion de la loi de commande de l'actionneur élect  rique

( Tant que 1 1
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sous-programme
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Calcul NCa,,y

Tant que 1
Sous programme "Acquisition effort patient”
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Calcul NCa,,,y

sous-programme
pause 10 ms
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d

du
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Ges

|
Le candidat doit compléter au choix la partie de I'organigramme ou de I'algorithme
|

sous-programme
gestion ralentissement

Sous-programme "gestion ralentissement"

Fin tant que

( )

Fin

Fin
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Document réponse DR4

Modélisation multi-physique
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Document réponse DR5

Résultat de la simulation du fonctionnement du faut euil sur sol plat

Couple patient main gauche (N'm)
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