
DOCUMENT D1, pr�sentation de la nacelle de la cam�ra
Ce document pr�sente le support muni de la cam�ra avec (figure 1) et sans la cam�ra (figure 2). Le vocabulaire 
mis en place est essentiel � la compr�hension du sujet.

Fig.1, vue de la cam�ra stabilis�e

Fig.2, vue de la nacelle seule



DOCUMENT D2    

Contr�le d�attitude (AHRS) et Carte de commande � NavStab �
DOCUMENT D3

D�finition des angles de CARDAN de la nacelle

D�finitions des bases utilis�es :
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) : base li�e au support de cam�ra rep�r� (4).

Les angles de Cardan (�, �, �) repr�sentent les trois variables articulaires 

de la nacelle

Orientation de la carte sur le 
solide de fixation de la cam�ra 

La carte est positionn�e dans 
le boitier face visible vers le 
haut, bord AB suivant la 
direction AB.

Bloc fonctionnel : Contr�le d�attitude
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Le bloc fonctionnel 
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utilise plusieurs 
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NAVEOL.

X
yz

Rep�re associ� � 

la carte

X

YZ

A

B

A B



DOCUMENT D4 

Sch�mas blocs de commande
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DOCUMENT D5 : Diagrammes des exigences (partiels) - a : actif  - b : passif

� function Requirement �

SUPPORT ACTIF

Id= � 1 �
Text = � le support actif doit garantir la 
direction et l�orientation de la cam�ra
pour obtenir m�caniquement une image 
stabilis�e �

� function Requirement �

Liaison avec un porteur

� function Requirement �

Maitriser les d�placements

� Sub system �

base

� Sub system �

Module AHRS

� Sub system �

Carte � Nav-
Stab �

Id= � 1.2 �
Text = � Le support poss�de une base qui 
assure des amplitudes en Lacet de +/- 90� ; 
de Roulis de +/- 89� et de Tangage de -120� 
� +30� �

Id= � 1.12 �
Text = � les mouvements de cam�ra 
doivent �tre r�alis�s avec d�part rapide et 
arriv�e lente sans aucun d�passement�

Id= � 1.5 �
Text = � Le support doit fonctionner 
en mode stabilis� : maintien de 
l�orientation ; en mode guid� : 
joystick et en mode suivi : suivre les 

mouvements du porteur �

� function Requirement �

G�rer les modes  

� function Requirement �

D�placer la cam�ra

Id= � 1.1 �
Text = � le support poss�de les 
mobilit�s utiles et les motorisations 
n�cessaires au maintien de 
l�orientation de la cam�ra �

� function Requirement �

Connaitre l�orientation 

Id= � 1.4 �
Text = � le support doit conna�tre 
� tous moments l�orientation de la 
cam�ra par rapport � un rep�re 
galil�en�

� function Requirement �

Perturbations

Id= � 1.13 �
Text = � Les mouvements non d�sir�s
du porteur doivent �tre inf�rieurs � 

+/- 0,1 degr�s �

� function Requirement �

Stabilit� de la commande

Id= � 1.14 �
Text = � La commande des moteurs doit 
�tre stable avec des marges MG � 5 dB et 

M� � 40� �

� function Requirement �

Fixer la cam�ra
Id= � 1.3 �
Text = � le support permet de fixer la cam�ra 
et de r�gler la position du centre de gravit� de 
la cam�ra en �quilibre par rapport � la 

g�om�trie du support �

� function Requirement �

SUPPORT PASSIF

Id= � 2 �
Text = � le support passif doit am�liorer
la stabilit� de la direction et de 
l�orientation de la cam�ra par rapport � 

une prise manuelle �

� function Requirement �

PRE - REGLAGE

Id= � 2.1 �
Text = � Un contrepoids de masse et de 
position r�glable permet de s�adapter � 

chaque appareil photo ou cam�ra �

� function Requirement �

Valider Pr�-r�glage temps

Id= � 2.1.1 �
Text = � Ecarter le stabilisateur 
(partie mobile) de sa position 
d��quilibre d�une valeur de 30�, 
il doit revenir � sa position 
d��quilibre avec un temps de 
r�ponse de moins de 3 secondes 
sans oscillations  �

� Masses et 
rainures �

� Dimensions
des  

rainures �

D5-a : Diagramme partiel des exigences du stabilisateur actif

D5-b : Diagramme partiel des 

exigences du stabilisateur passif

� function Requirement �

Maintenir une position

Id= � 1.11 �
Text = � Les moteurs poss�dent un couple 
minimum CM = 16 N.cm �

� function Requirement �

Valider Pr�-r�glage 

fr�quence

Id= � 2.1.2 �
Text = � Suite � une sollicitation 
br�ve de 0.5 m.s-2 l�amplitude des 
oscillations ne doit pas d�passer 

0.5� �



DOCUMENT RESSOURCE D6, donn�es massiques des constituants de la 
nacelle

Remarque importante : les donn�es num�riques sont fournies pour une configuration � primaire � de la nacelle 
(avant toute proc�dure d��quilibrage) pour laquelle les points O et O� sont suppos�s parfaitement confondus.
On rappelle que le point O se trouve toujours � l�intersection entre l�axe lacet et l�axe roulis alors que le point O� se 
trouve toujours � l�intersection entre l�axe roulis et l�axe tangage.
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� donn�es 
num�riques initiales :

m2 � 340 g

b
2
� 80 mm

c2 �160 mm
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initiales :
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SOLIDE (4) (support)

� masse m
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� donn�es num�riques initiales :

m4 � 350 g

a
4
� 24 mm

c4 � 4 mm

CAMERA COMPLETE (boitier, 
objectif, AHRS)
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Le point O
c

repr�sente le point 

d�accroche du boitier de la cam�ra 
sur le support (4)

� donn�es num�riques :

mc �1000 g

ac �16 mm

b
c
� 20 mm

c
c
� 48 mm

� op�rateur d�inertie en O
c

exprim�e dans la base (B
c
)
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