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QUELLE EST L'INFLUENCE DE LA POSITION GEOGRAPHIQUE
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1- Etude de cas sur le Vigipark
Influence de la position géographique sur I'autonomie

Les objectifs lors de l'activité sont :
- Identifier et modéliserle panneau solaire utilisé par évaluation de I'écart entre les performances
simulées et les performances attendues au cdc.
- Tester a l'aide d’'un simulateur multi-physique le fonctionnement surle systéme étudié afin de
déterminer 'impact de I'implantation géographique surle fonctionnement de Fensemble.
- Prévoir les performances d’un systéme a partir de la modélisation.

Les capacités visées :
- Quantifier des ecarts : valeurs attendues <-» valeurs simulées
- Adapter les parametres de simulation
- Adapter et modifier les paramétres d’'un modéle

Question

Sociétale Théme sociétal : I'énergie
s N . . ... = Quelle est I'influence de la position
u ! géographique du Vigipark sur son

|
. autonomie
!
Probléme | |
I 4 N . -
| Erontiire : Paramétrer un modéle et vérifier qu'il

I du systéme soit consolidé




1- Etude de cas sur le Vigipark
Influence de la position géographique sur I'autonomie

B1 - Identifier et caractériser les grandeurs
agissant sur un systeme
B2 - Proposer ou justifier un modéle

B3 - Résoudre et simuler
B4 - Valider un modéle

Al - Analyser le besoin

A2 - Analyser le systéme
A3 - Caracteériser les écarts

A - -B-

Analyser Modéliser

-D- -C-

Communiquer Expérimenter

C1 - Justifier le choix d'un protocole expérimental

C2 - Mettre en ceuvre un protocole expérimental
D1 - Rechercher et traiter des informations.

D2 - Mettre en ceuvre une communication.




Etude de cas n°1 . L'autonomie du systéme VIGIPARK

Niveau d’enseignement : 1°* S 3l

Théme sociétal: L'énergie

Problématique: Assurerlindépendance
énergétique a Nice ou a Eaubonne

—z

A

Le panneau solaire
donne a l"appareil
une totale
autonomie, en
extérieur.




Rappel :
Chaine d’énergie du systeme Vigipark

7

NANER RN,

:

~2.8 A.s par cycle
Soit 34 Joules.

Ressorts de
compression

~ 80 mA
en veille

Panneau solaire Soit

A Batterie ,
10 Watts créte 81 Mjoules/24h :
12 Volts 7 A.h J / Pupitre c‘ie co.m’mande
didactisé
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1.1- Identification du Panneau Solaire

PHOTOVOLTAIC MODULE

MODULE HP
Irradiance and 1000W/m?
ellTemperature] AM 1.5 25T
Voc | 220V | vmp | 17.0V
Isc |0.72A Imp | 0.59A
Pm | 10W

| ce | Koekraf

B P65 | IECETEN

Y

Irradiance Courant de court- | Tension a Courant pour Tension pour
nominale circuit Isc vide Vo P = Pcréte P =Pcréte Perere (W)
Watt/m* (A) (v) Impp (A) Vmpp (V)

1000 0.72 22 0.59 17 10W
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1.1- ldentification du Panneau Solaire

HIRQRIERTENVERE T PRRRO RN PERRRY AR RS TR0
wo ] OOEWSTR 4 0 Bmox

~ m .... cellule

- ...l. photovoltaique 1

Nombre de

st o oot anbontn
' ........ Perere (W) surface
cellules
| ........ 6,2cmx3cm =
10w 36 2
-ZEESES e
.... .l . Puissance Puissance
Irrad!an-cl: lumineuse | electrique | Rendement
;.....!E nomina unitaire unitaire (%)
= Watt,/m?
;.. . (Watt) Watt
...E 1000 1.86 0.278 14.95

Tab. 1. Rendement énergétique des trois principales technalogies.

- Cellule @ base de silicinm Cellale @ base de silicinm
Ivpe de cellule e e
: monacristallin polyeristaliin

Coefficient de performance \ -
de la cellule (%) I5-18 \.: - 15 —-/

Cellwle a base de silicinm
amuorpire

.
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A2. Analyser le systeme
Compétences attendues

- identifier et ordonner les fonctions techniques qui realisent les fonctions de services et respectent les contraintes ;
- identifier les éléments transformeés et les flux ;

- décrire les liaisons entre les blocs fonctionnels ;

- identifier 'organisation structurelle ;

- identifier les matériaux des constituants et leurs propriétés en relation avec les fonctions et les contraintes.

Connaissances Capacites 1 | T

Identifier la famille d un materiau c
Mettre en relation les propriétés du matériau avec les performances du systeme

Matériaux
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1.1- ldentification du Panneau Solaire

HIRQRIERTENVERE T PRRRO RN PERRRY AR RS TR0
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Cellwle a base de silicinm
amuorpire

.
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1.2- Validation du modéle du panneau solaire

Paramétrage :
1000W/m?
BN A —
PS-Simulink L Coumant Impp
Commiter
L Ip
W viep 1
- Vimgp
o = L | D mHED)
F’aramétrag e h et o Productl  To Workspacef Fma
elules ) Voltage
du | Lf; 52;%'5' Rhecstat £ |Sensor Be o | I
i A= S st
panneau I- ‘,‘.T:n:l:r.
s | - = — 1 FLS_E L Vp wae | r
- -x D g ‘[ PS-Simulink To Wotkspace? z Voo
e Comvenert DSy Elem
Electncal _J—:
Refarence = ire)=0 Sohver
* | Conhguration
Parametresattendus:
Icc (A) VeolV) Impp (A) Vmpp (V) Perere (W)

0.72 22 0.59 17 10W




E Block Parameters: Panneau Solaire 36 cellules EE

»

Subsystem (mask)

Farameters
Flux lumineux ﬂ Courant de court-circuit
{Puissance solaire

enW/m?) ’“? o

= Tension a vide
‘1‘5 Solar Cell 22

_Barne + 0.72

Nombre de cellules

m

36

Fifadidih c

Resistance série globale

0

Resistance paralléle globale

inf

Quality factor  (Mlatériau)

1.5 |

OK | Cancel || Help Apply




B4. Valider un modéle
Compeétences attendues
- interpréter les résultats obtenus ;

- modifier les paramétres du modéle pour répondre au cahier des charges ou aux résultats expérimentaux ;

- valider un modéle optimisé fourni.

Connaissances Capacites 1" T

Grandeurs influentes d'un modele Modifier les parametres d'un modele B c
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1.2- Validation du modéle du panneau solaire

Paramétrage :
1000W/m?
BN A —
PS-Simulink L Coumant Impp
Commiter
L Ip
W viep 1
- Vimgp
o = L | D mHED)
F’aramétrag e h et o Productl  To Workspacef Fma
elules ) Voltage
du | Lf; 52;%'5' Rhecstat £ |Sensor Be o | I
i A= S st
panneau I- ‘,‘.T:n:l:r.
s | - = — 1 FLS_E L Vp wae | r
- -x D g ‘[ PS-Simulink To Wotkspace? z Voo
e Comvenert DSy Elem
Electncal _J—:
Refarence = ire)=0 Sohver
* | Conhguration
Parametresattendus:
Icc (A) VeolV) Impp (A) Vmpp (V) Perere (W)

0.72 22 0.59 17 10W




|

- »~
¢ ARl o N inpp
! ] PS-Simulink LI- Cauramt
Curment Cormater :
EEEEE—
Sensor P v
mpp
To Workspace
Iiradianc & LY >
| ——— x . I—h Puissanse P
Pannaau H.!-‘I:IFI'E' >
Solaite o Proaduct 1 Te Workspace 1
36 cellulas
Isc=0_T24 Rheosiat @ g::zgr Be
Vop=22V =
P=10W
J s T=nsion
T P33 - Vp VO i 2198
—
PS-Simulink To Workspace? Vg
Cofni e Subsystam?
Electical —
Reference - Saher

e Configuration

Analyse des écarts :

lcc (A)

Veo (V)

Impp (A)

Vimpp (V)

PCRETE [W}

0.72

22

0.59 /0,668

+13%

17 / 18,36

+8%

10W /12,26

+2.26 Watts

+22.6 %




A3. Caractériser des écarts
Compétences attendues

- comparer les résultats expérimentaux avec les critéres du cahier des charges et interpréter les écarts ;
- comparer les résultats expérimentaux avec les résultats simulés et interpréter les écarts ;
- comparer les résultats simulés avec les criteres du cahier des charges et interpréter les écarts.

Connaissances Capacites 11T

Traiter des données de mesures (valeur moyenne, médiane, caractéristique, etc.)
Identifier des valeurs erronées

Quantifier des écarts entre des valeurs attendues et des valeurs mesurées
Quantiier des ecarts enire des valeurs attendues et des valeurs optenues . | ¢ | |
par simulation

CIUaTTET Ues Cealls Chie Ues VaAICUIS TeSUTeEs Sl ues valeurs openues
par simulation

Analyse des écarts




B
L
i

1.2- Validation du modéle du panneau solaire

Paramétrage :
1000W/m?
BN A —
PS-Simulink L Coumant Impp
Commiter
L Ip
W viep 1
- Vimgp
o = L | D mHED)
F’aramétrag e h et o Productl  To Workspacef Fma
elules ) Voltage
du | Lf; 52;%'5' Rhecstat £ |Sensor Be o | I
i A= S st
panneau I- ‘,‘.T:n:l:r.
s | - = — 1 FLS_E L Vp wae | r
- -x D g ‘[ PS-Simulink To Wotkspace? z Voo
e Comvenert DSy Elem
Electncal _J—:
Refarence = ire)=0 Sohver
* | Conhguration
Parametresattendus:
Icc (A) VeolV) Impp (A) Vmpp (V) Perere (W)

0.72 22 0.59 17 10W
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1.2- Validation du modéle du panneau solaire

Paramétrage :
1000W/m?
BN A —
PS-Simulink L Coumant Impp
Commiter
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W viep 1
- Vimgp
o = L | D mHED)
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1.3- Pertes Joules
| B Elock Parameters: Panneau Solaire 3¢

CEMT TR Pl | Subsystem (mask)

—»
| Parameters impp
Vim ppzf Rp = 2.26 fz Courant de court-circuit
0.72] —»
Tension & vide Vmpp
|
| 22 -
| Nombre de cellules
| Pmax
| 36
Resistance série globale —» m
*3 Isc
Resistance parzlléle globale
250 —»
Voc
lec (A) Veo (V) Impp (A) Vmpp (V) P crere (W)
0.72 22 0.59/0.603 17/ 16.6 10W
+2.2% -2.4 %
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1.3- Pertes Joules
| B Elock Parameters: Panneau Solaire 3¢

CEMT TR Pl | Subsystem (mask)

—»
| Parameters impp
Vim ppzf Rp = 2.26 fz Courant de court-circuit
0.72] —»
Tension & vide Vmpp
|
| 22 -
| Nombre de cellules
| Pmax
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Resistance série globale —» m
*3 Isc
Resistance parzlléle globale
250 —»
Voc
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1.4- Paramétrage de la position géographique

http://sti.tice.ac-orleans-tours.fr/spip2/spip.php?article1106

g Formation_Matlab_ET243_2013.zip 18/01/2015 16:24 WinRAR ZIP archive 21 471 Ko

‘ *a rayonnement_solaire.md| 20/01/2015 10:4 Simulink Mode

-
B Source Block Parameters: Calcul du rayonnement NICE

Subsystem (mask)

Parameters
Numéro du jour dans I'année

Latitude du lieu (en ©)

Orientation du panneau par rapport au Sud (en ©)
0

Rayornement glcbal

Inclinaison du panneau par rapport 3 la verticale (en ©)

10

oK | Cancel Help Apply




B3. Résoudre et simuler
Compétences attendues

- choisir et mettre en ceuvre une methode de résolution ;
- simuler le fonctionnement de tout ou partie d'un systéme a l'aide d'un modéle fourni.

Connaissances Capacités 1™ T
Adapter les paramétres de simulation, durée, incrément temporel, £hoix

Parametres d'une simulation - e ' . C
grandeurs simulées

’
P2 rayonnement_solaire *

| File Edit View Display Diagram Analysis Code Tools Help
- 5] Update Diagram
» - = <::| i &
- - Model Configuration Parameters

I rayonnement_solare

Mode

® |"arayonnement_solaire .
Larey Data Display

& | @ Parameters: F Wa
£3 | select: Simulation time
= | P =
Solver < start time: 0.0} Stop time: 86640 >
Data Import/Export T — g
Glptlmlzatlon Solver options
Diagnostics _ : .
Hardware Implementation Type: \Fixed-step » | Solver: _ode3 (Bogacki-Shampine)

| Model Referencing
| » Simulation Target Fixed-step size (fundamental sample time):
Sim<rana




1.4- Paramétrage de la position géographique

Google earth
L

http://www.worldatlas.com/aatlas/latitude_and longitude finder.htm

The latitude and longitude of Nice, France is:

43°42'N / 7° 15" E

Ales Orange
A 2 - Albenga
Avignon Parc naticgal
: J A ] T
Nimes “ du Merca oo
o oCavaillon oManosque \ o
e”'Er Arles E,
B : sSe0
- Aix-en-Provence Grasse i
[ - Fréjus @L-annes
¥ - . )
| Margellle BrioRs Y

Sainte-Maxme
Toulono~ oHyéres

The latitude and longitude of Eaubonne, France is:

48°59'N / 2° 16" E

IDeut P UL a Wl RSy <11 VS

. A6 | 4

Louviers Pare Naturel régional Chantilly Senlis
ourg Vernon QUISKE Teocee o  ESO
Evreux v 25 Cergy Chateau:Thierry

a Mantes-la-Jolie. © . »
s 13 Arqeg eull eaux

Nanterred> Paris Chelles £SO | Montmira

Boulogne-Billancourto..©

.

7 osChampigny-sur-Marne
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—. ~4- Comparatif du rayonnement en fonction de la position
--‘ geographlque

Parameters
Numéro du jour dans I'année n R.ayonﬂmntglobal = g‘
35 —mr

- Y PRELLIEEE R

Latitude du lieu (en °)

Rayonnement global sur les panneau en 'W/n?
o7 30 T T T T T T
P e -"‘"\ . :
p 200k .. FUTUURTRTR SR
| in10utt _r:.-e 58] | © " Ecart:

valeur \ Cusplr,'—b 4 .o | | SETT 100W/m2

. - <
moyenne - -
q Nace ! h
. N\
. 200}
Calcul du rayonnement : I > . N
en hiver 3 Nice
150>

Rayonnement \
Comgparatif
=

\-..{ Eaborrh I’ - 100----- u
\ e = N e

-
Caleul du rayonnement -.F ’ B 17 ) S
en hiver 3 Eaubonne valewr N\  Display2 L
moyennel ~ -
U 1 |

Parameters 0 1 2

Numéro du jour dans 'année | pr—— 410

3551 A — e

| Latitude du lieu (en ©)

48.992




Analyser |

Validation sur le
systéme Vigipark
L'hiver a Nice

N
005 i
p—=>plPS S Ipanneault) 0 2 4 6 8
A — 4
— PS-Simulink Time offset: 0 »10
mesure Converter Imoyen
Ipanneau Ampéres
T U om | e
Diode . | - E L«
, . Schottky ; megrator Energie
» oa(Y—>sPs — Joules
i _KF
X Simulink-PS Voltage
- oy (V) |£ohase X12x86640
Nice en hiver Panneau 1 Ah - i .
Solaire , B v 8atteriet) = | =] [y
36 cellules _ —— =
Isc=0.T2A . ] ad u..&é..[’rﬂﬁ%*% BEas
Voc=22V Vigipark PSS [
P=10wW :
] PS-Simul V Batterie(t) | 124
123
122
121 :
_L_ _n [Solver 12p-
Electrical Reference = fix)=0
Configuration 1n8F
. . 118
IlLe systeme ne doit pas 7l : . . . !
consommer plusde 37 mAll e atiest § 10




|

Validation sur le
systéme Vigipark
L’hiver a Eaubonne

0.05 B
0 : caead : '
|1 '
-0.05 - A s
] 2 4 [ 8
s alps s Ipanneau(l) 4
A — [Time offset: 0 x 10
"] PS-Simulink '
mesure Comverter Imoyen
Ipanneau Ampéres
1 [002717] [ 2 3050+04]
2; Diode . > .
' Schottky - Integrator Energe
A {5 Ps ’ Vssd0 Joules
i‘ ﬁ -K-
X Simulink-PS Voit
— - oy (Y] Senssy x12x86640
Eaubonne en hiver Panneau 1 Ah < s —
Solaire B v Batterie(y) LS B e
36 cellules d - - -
Isc=0.72A b ] ap alsRO%s Bas >
Voc=22V Vigipark # PS S —P -
P=10W :
PS-Simulink  V Batterie(t)
— _n [Solver -
Electrical Reference = fix)=0 Configuration

IlLe systeme se décharge sur 24h. Une batterie
de 1 Ah permetunfonctionnementde~ 2,3
jours (valeur obtenue par simulation)!!

g 10
Time offset 0
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ETUDE DE CAS 1 : ETUDE DE CAS 2 :
INFLUENCE DE LA POSITION VARIATION DE VITECSE
GEOGRAPHIQUE DU VIGIPARK DU CHARIOT DE GOLF

PROJET : ETROLLEY



COMMENT AMELIORER LE CHARIOT DE GOLF AFIN DE L'ADAPTER A LA
VITESSE DE MARCHE DU GOLFEUR QUELQUE SOIT LE TERRAIN ?

;;W,_.» wa
e




2- ETUDE DE CAS ; MODELISATION ET SIMULATION DU
CHARIOT DE GOLF

Les cbjectifs lors de I'activité expérimentale sont :
- Lamise en ceuvre du systéme en vue d’'obtenirdes données de mesures permettant de
paramétrer un modéle.
- Prévoir les performances d'un systéme a partir de la modélisation par I'evaluation de I'ecart.

Les capacités visées :
- Quantifier des écarts : valeurs attendues <-> valeurs simulées
- Mettre en place un protocole expérimental
- Adapter et modifier les paramétres d’un modéle

Question 2 PR -
Sockitale Théme sociétal: la mobilité

i R . - .- ... - | Commentaméliorerle chariot de golf
H 1 | afin de l'adapter a la vitesse de marche

i
I du golfeur quelque soit le terrain.
|
Probleme | | , - - ”
! Erontitre : Paramétrer un modéle et vérifier qu’il

|_du systéme ; soit consolidé

-I-I-I-I1




B1 - Identifier et caracteriser les grandeurs
agissant sur un systéme

B2 - Proposer ou justifier un modéle

B3 - Resoudre et simuler

B4 - Valider un modéle

Al - Analyser le besoin
A2 - Analyser le systéeme

A3 - Caractériserles écarts

-A - -B-

Analyser Modéliser

“D- -C-

Communiquer Expérimenter

C1 - Justifier le choix d’un protocole expérimental
C2 - Mettre en ceuvre un protocole

D1 - Rechercher et traiter des informations. . .
expérimental

D2 - Mettre en ceuvre une communication.




Etudedecasn®2 s
TSSI 1°"trimestre "l

I
"

Mise en situation : En retour d'exploitation du produit en
situation reelle, on a pu constater un probleme de
ralentissement du chariot en montée. En effet la
vitesse du chariot dépend de la charge et du relief du
terrain.

Théme sociétal : La mobilité

Problématique : Comment améliorer le chariot de golf afin de
I'adaptera la vitesse de marche du golfeur quelque soit le terrain. On
souhaite un écart maximum de 10% entre la vitesse désirée et la
vitesse réelle.
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B4. Valider un modeéle

Compeétences attendues

- interpréter les résultats obtenus ;

- modifier les paramétres du modéle pour répondre au cahier des charges ou aux résultats expérimentaux ;

Grandeurs influentes d’'un modeéle

Capacites
Modifier les parameétres d’'un modéle

1fﬁ
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2.1- ldentification du dénivele du trou n°4 au golf de Domont avec
Google Earth

‘,-l_hv’

Ve

a

A

Date des images satellite - 16/4/2014 4950121 91°N 251650397

B 4%  Penie moyenne T & MY

L

Wisite giladée 0w i 150 m . T 250 100 m
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2.2- Paramétrage du profil sous le modéle : ‘ —=] s|,

Distance (m) hauteur (m) Signal Builder
0 0 Profildu parcours 4 du golf de Domont
50 0 2 B
100 3 £ -
z B I
150 3 : i; B T
200 9 £, 3 PEad
250 15 25l JUNEC esannaalilNN | | |
0 50 100 150 200 250 300 350
300 20 Distance en métre

Le golfeur marche a une vitesse de 4.3 km.h"

T ——— hauteur| temps 34,5 km.h®
- (m) (1,25 m.s )
15 0 Os

0 405
or 3 80s
s 3 120s
) S 1605

é 15 200s
5 50 Illxl 1;11 ::‘Elu 20 240 s

Time [sec)
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2.3- Paramétrage des efforts résistants : d= -

i - -]
W Function Block Parameters: Calcul de la résultante des efforts rés... |
Subsystem (mask) -

Parameters
Poids en N
24*9.81

Rayon de la roue en m
0.12

Y

Coafficient au roulemeant
0.0035

Calcul de la résultante des effods résistants




C2. Mettre en ceuvre un protocble expérimental

Compétences attendues

- conduire les essais en respectant les consignes de sécurité a partir d'un protocole fourni ;

- traiter les données mesurées en vue d'analyser les écarts.

Connaissances

Capacités

Appareils de mesures, régles
d'utilisation

Mettre en ceuvre un appareil de mesure
Paramétrer une chaine d’acquisition

Macawmaliaaa da ccawallaeciaallaa 4Jd..
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2.3- Paramétrage des efforts résistants : d= -

i - -]
W Function Block Parameters: Calcul de la résultante des efforts rés... |
Subsystem (mask) -

Parameters
Poids en N
24*9.81

Rayon de la roue en m
0.12

Y

Coafficient au roulemeant
0.0035

Calcul de la résultante des effods résistants
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|
2.4- Paramétrage du moteur a courantcontinu: “ e Ei)ﬁ‘%
) i)
. | R L E
Loi des mailles : . .
Vbz R.I+E _WV\/—N(L { )
Uimov=0
Q} Fiche technique
DATE:88.06.09 MACHTNE TYPE:8. 5Kg-cn - ﬂi _{ | ‘ ?E
PROJECT:HG551-5 QUTPUT: GEAR-RATIO: N
NO-LOAD-SPEED: 4000 RPH. . VOLTAGE: 12V CURRENT

T AR T AN S e e e e e e

SR ECIEEEEILEZco==z=====8

WO E.P.M.  VOLT(V) 1(AKP) INPUT(¥)  TOROUE (KG-CM) OUTPUTEN) EFF (%)

Essain®l: Vb=12V Ny,.= 3976tr/min €2 ,.4,=416.3 rad/s  I=1.88A

Fgsarel0: Vb =12V Ny, =2857tr/min 9,07 299.2 rad/s  I,=18.53A



“Calcul des paramétres a I'aide de « Matlab » :

Al'aide de la loi des mailles, on peut écrire un systéme a deux équations et deux
inconnues : k, et R

12=K,.0, + R, 2] (k][0 1
= X
12=K,.Q,+ Rl <: > 2] |R||Q, I,

>> B=[12:;12):; A=[41l6.3 1.88; 299.2 18.53):; X=inv(A)*B

X =

0.0279 =— Valeurde k,,
0.1965 w3 \/aleurde R

MATLAK

Farameters

Electrical Torque Mechanical

Model parameterization: :B-_.r equivalent circuit parameters -
Armature resistance: 0.2 Ohm -
Armature inductance: 5 mH -
Define back-emf or torque . =
constant: Specify back-emf constant

Back-emf constant: 0.028 Vi{rad/s) -

Rotor damping parameterization: | By damping value -
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| | emeimentert [ Communisier

2.5- Paramétrage du réducteur et de la roue :

transformation rotatior

en translation
‘ . IS o>
<::> <:::> @P [

MATLAB

MATLAB

réducteur .

q Fiche technique
R=0.12m
= - Mesure precedemment

EGUE @ WATIERE DEZERIN 100 [ DUPONT TE NESOUES b

AVIC AKE B ACLER §swrmsslage de i ronsl
KEUE & DENTIRE TEAFEDIO DAL wvee B0 DENTS
WHLE |6

ANCLE D PRESCTICN S0 TRL TS I

REEDST O\ r=nbde filet! Z,,,
r=2/50

CUTE DOWTROLE SUE T BENTS w 3.5

q\dﬂ [T e
=

Farameters

— MATLAR
Pk J _.L.

ir — = )
| L_ | = = ||.4.5'_. "
an k.3 -:'-" 1 j .y ;..._ 7 . B m Cagemiad o omE Y GEH"' I"ﬂtlﬂf Ii
) ’ |
e - | -

“ PTRE R T T

— " o e T S
T M e
CTIE 2t s o
A2 LITE & 100445 OF BGUITALEXT
R T st (0] 4 l [ Cancel ] [ Help
fial

.
= KITIRIEIR 15.F - t FRERITIF 12 = Pad APPLEENT =00, 1000
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2.6- Simulation et conclusion

T S

il
'.

A3. Caractériser des écarts
Compétences attendues

Connaissances Capacités 1 | T
Traiter des données de mesures (valeur moyenne, médiane, caractéristique, etc.)
Identifier des valeurs erronées
Quantifier des écarts entre des valeurs attendues et des valeurs mesurées
C

Analvse des écarts uantifier des écarts entre des valeurs attendues et des valeurs obtenues
y par simulation

r simulation
I Rechercher et proposer des causes aux écarts constates I C




e | | |

2.6- Simulation et conclusion:

On constate une reelle variation de la vitesse lors du parcours de golf.
Sur la pente la plus importante, la vitesse du chariot diminue de 0.4 m.s™ seit environ 1.44
km.h"'. UECART MAXI ENTRE LA VITESSE DU GOLFEUR ET LE CHARIOT EST DE 32%.

Firofil du parcows n'd dugoll de ls ville de D omork en m
|
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2.7- Proposition d’une solution :
Asservissement en vitesse du chariot de golf

Chanot de Golf sur le parcours




\ \ \

2.7- Proposition d'une solution :
Asservissement en vitesse du chariot de golf

Ecart entre la vitesse désirée (1.25 m.s™) et la vitesse reelle
(1.18m.s"):9%

La mise en place et le parameétrage de la
boucle d’asservissement fera I'objetd’un
TD de simulation lors de la séquence
suivante.
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ETUDE DE CAS 1 : ETUDE DE CAS 2 :
INFLUENCE DE LA POSITION VARIATION DE VITECSE
GEOGRAPHIQUE DU VIGIPARK DU CHARIOT DE GOLF

PROJET : ETROLLEY



3~ PROJET ; ,
E- TROLLEY - CHARIOT COURSES AVEC ASSISTANCE ELECTRIQUE




3- Projet :
E-Trolley - Chariot Courses avec assistance électrique

‘ l ‘ . E-Trolley posséde une motorisation intégrée électrique de

12 Volts DC. Celle-ci permet au chariot d'avancer par

~ - simple pression sur un bouton a la vitesse de 2.5
- > Bl km/h.
a L L'autonomie estd' 1h15.

Sans assistance les roues sont indépendantes
Le temps de charge de |a poussette de marché électrique

E-trolley est de 10h maximum sur une prise électrique
3 Le Sac est isotherme : capacité 40 litres
gY

- ‘ |

|

‘ﬂ @ f"’aﬂl Le chassis est en aluminium : dimension 93 x 42 x 30 cm
- g-TR L

Dimensionssac: 50 x 34 x 23 cm
On souhaite vérifier les performances de I'E-trolley et étudierla
faisabilité de réfrigérer le sac isotherme. A cette fin, on veut
| connaitre le gain d’énergie en implantant une source d'énergie
renouvelable (panneau solaire).

0




Verification et modélisation des performances sous une charge de

m
i

.T-;
{

12kg a une vitesse de 2.5km/h

Fey

'“ﬂ } —

‘, 1 BB a0
o4 . @ 4

Modeéle

générique >

A partir du modéle générique étudié lors de I'étude de cas en TSSI, mettre en place
~.les protocoles de mesure permettant de paramétrer le modéle.

g—pf_':-.-:-:-:':'.‘,’!-e )
: Résistance
Poids (N) (N) Rayon (m) & (m)
2943 1 0,085 0,00288821
2 §§ 29 3 0,085 0,00288821
7421 53 43 0,085 | 0,00286599




Mise en place d'un protocole a I'aide d’'une chaine d’acquisition permettant de
caractériser le moteur (constante de fem, Résistance de ['induit) a I'aide des

R

mesures (vitesse, U et | a vide et en charge)
i &‘ g‘ Capteurs de tension et
de courant . .
' * einsteinworld.net/
L] [12=k,0 4RI,
e g?-% 12=k,.Q,+Rl, |Ii Déterminationdek,, et R

Swibedk fician Coulomb friction torque = Te=l, .k,

T
Viscous friction coef = (T5-T4)/ Qp =(Kgp.lo = Kin.14)/Q5

Rotalora—— | \// Breakaway friction torque = 140% de Tc

Friction - T

Pertes brk Parameters
% motoreducteur Breakaway friction torque: N*m
(oudomb Fidion Coulomb friction torque: | N*m

! ! -
() W Viscous friction coefficient: 0.136e-6 N*m/(rad/s)




Comparaison des résultats expérimentaux avec les résultats du
modéle. Diminution des écarts.

e Choix
e Mise en ceuvre
. C_alculs

* Adapter les \
parametres

* Paramétrer




Etude de la faisabilité de réfrigérer le sac isotherme : implantation d’une
source d’énergie renouvelable (panneau solaire).

Solar Module -pectralite §
Operating Voltage 16.0v

Modeéle validé Operating Current :  0.30A
Open Circuit Voltage: 20.2V
Short Circuit Current: 0.33A
A {3f
J{[j—‘_'_‘
. [{.'é:»
b =0 4 |5

-Implantation du modéle « Solaire » dans le modéle
générique du chariot.

- Simulation et analyse des résultats.

- Validation de I'implantation d’un systeme refrigere.




ETUDE DE CAS 1 : ETUDE DE CAS 2 :
INFLUENCE DE LA POSITION VARIATION DE VITECSE
GEOGRAPHIQUE DU VIGIPARK DU CHARIOT DE GOLF

PROJET : ETROLLEY
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