Ministére de I’enseignement supérieur et de la recherche scientifique

UNIVERSITE SAAD DAHLABDE BLIDA1

FACULTE DE TECHNOLOGIE

DEPARTEMENT DE MECANIQUE

Mémoire de Projetde Fin d’étude :

Présenter en vue de ’obtention du diplome de Master

En construction mécanique .

Sous le Théme :

Conception du Dispositif de traction du
fauteuil roulant

Réalisé par :Encadrépar :

- Takherist fawzi - Mr : azineMohammed

- Zidour imad

Septembre 2018




Résumé

Pour facilité le déplacement autonome des personnes a mobilité réduite,
nous avons propos¢ une conception d’un systéme de traction électrique pour un
fauteuil roulant.

Pour notre conception et 1I’é¢tude, nous avons utilisé le logiciel
SOLIDWORKS.

Nous avons fait I’étude de résistance de certaines pieces, et nous avons choisi
les organes de transmission tel que le moteur électrique, le réducteur, batterie et
un systeme de freinage a disque.

Tout le fonctionnement est contrdlé par un dispositif électronique

Summery

To facilitate the self-mobility of people with reduced mobility, we proposed a
design of an electric traction system for a wheelchair.

For our design and study, we used SOLIDWORKS software.

We did the resistance study of some parts, and we chose the transmission organs
such as the electric engine, the reducer, the battery and a disk braking system.

All operation is controlled by an electronic device
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CHAPITRE 04

Commande élec



4.1Introduction :

Le dispositif de traction du fauteuil roulant fonctionne avec I’énergie électrique stocké sur la batterie, pour
mieux comprendre comment tous le circuit fonctionne, nous avons étudier chaque organe ,parmi les
organes ¢€lectriques les plus importants est la carte commande et carte puissance.

Cette partie d’étude a été faites durant mon stage pratique a 1’aide d’un employé qui occupe le poste
d’ingénier en électricité dans la société EL. SEWEDY CABLES situé a Ain defla dans la zone
industrielle dans la quelle on a entame la carte commande et la carte puissance avec la quelle fonctionne
notre mécanisme

4.2 Carte commande :

Cette partie est plus complexe. En effet, nous utilisons des moteurs a courant continu dont la vitesse
de rotation (donc la vitesse du moteur) est proportionnelle a la tension d'alimentation. Il va donc
falloir étre capable de produire une tension variable et réglable.

Il va maintenant falloir faire varier la vitesse de celui ci. Pour cela, nous allons utiliser la technique
du hachage.

Qu’est ce que c’est ? Il s'agit d'une technique qui consiste a ne pas envoyer un signal

qui soit un « 1 » pur ou un « 0 » pur mais un mélange des deux.

En effet, si I'on envoi un signal qui bascule d'un état a un autre, a une fréquence suffisamment basse pour

que les transistors puissent suivre les changements d'états, alors, si cette fréquence est suffisamment haute,
les moteurs n'ont pas le temps de réagir a ce changement et ne voient qu'une tension moyenne[14].
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4.3.1

Nomenclature :

Désignation Quantité Repere Référence / valeur
1 Condensateur 3 C1,C2,C3 InF
2 Condensateur 1 C4 47uF / 25V
3 Condensateur 1 Cs 10nF
4 Diode 1 D1 STTA3006PI
5 Bornier 2 JP1, JP2 3 points
6 Moteur DC 1 Ml 12v
7 Transistor NMOS 2 Q1,Q2 VNP49-N04
8 Transistor bipolaire 1 Q3 2N2222
9 Résistance 1 R1,R2 10Q
10 Résistance 1 R3 10MQ
11 Résistance 1 R4 22KQ
12 Potentiometre 1 RS 10KQ
13 Résistance 1 R6 9090Q
14 Résistance 2 R7 3650Q
15 Résistance 2 RS8, R10 1KQ
16 Résistance R9 470Q
17 Bouton Poussoir 1 SW1
18 LED 2 D1, D2 Rouge, Verte
19 Régulateur de tension 1 Ul LM7805
20 Régulateur de tension 1 U2 LM7809
21 Driver de courant 1 U3 TC428CPA
22 Buzzer 1 U4
23 Microcontréleur 1 Us PIC 16C711
24 Quartz 1 U6

(Tab 4-1)
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4.4 Carte puissance :

La carte de puissance joue le role d'une carte d'interface entre la carte de commande te la partie motrice
comportant des composants mécaniques, elle nous permet de commander les moteurs a courant continu
suivant les ordres fournis par la carte de commande

Cette carte a deux fonctions principales. Tout d'abord, elle doit fournir aux autres cartes

¢lectronique, leur tension d’alimentation. Ensuite elle doit alimenter le moteur qui permettent au roue de
tourner ainsi de déplacé notre mécanisme. Elle regoit donc des signaux de commande via la carte de
protection du port parallele, de I’alimentation externe (batteries) et produit une tension d'alimentation
stabilisée et une tension pour le moteur [15].
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4.4.1 Nomenclature

Désignation Quantité Repére Référence / valeur
1 Condensateur 3 Cl1,C2,C3 InF
2 Condensateur 1 C4 47uF / 25V
3 Condensateur 1 C5 10nF
4 Diode 1 D1 STTA3006PI
5 Bornier 2 JP1, JP2 3 points
6 Moteur DC 1 M1 12v
7 Transistor NMOS 2 Q1,Q2 VNP49-N04
8 Transistor bipolaire 1 Q3 2N2222
9 Résistance 1 R1,R2 10Q
10 Résistance 1 R3 10MQ
11 Résistance 1 R4 22KQ
12 Potentiométre 1 RS 10KQ
13 Résistance 1 R6 9090Q
14 Résistance 2 R7 3650Q
15 Résistance 2 RS 1KQ
16 Bouton Poussoir 1 SW1
17 Régulateur de tension 1 Ul LM7805
18 Régulateur de tension 1 u2 LM7809
19 Driver de courant 1 U3 TC428CPA
20 Buzzer 1 U4
21 Microcontréleur 1 uUs PIC 16C711
22 Quartz 1 U6

(Tab 4-2)

4.5 Conclusion :
Dans ce dernier chapitre, nous avons définie et montrer d’une fagon générale le role et I’architecture de la

carte de commande et la carte puissance afin d’assurer le bon fonctionnement de notre moteurs.
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CHAPITRE 01

Analyse



1Analyse fonctionnelle :

L'analyse fonctionnelle permet de décrire un systéme par les fonctions qu'il doit remplir, assurer mais
aussi subir (contraintes).

L'analyse fonctionnelle est I'outil indispensable a la détermination du besoin utilisateur.

La qualité d'un produit dépend d'abord de la pertinence et de 1'exhaustivité de l'expression de ses fonctions
de service auxquelles participe I'expression fonctionnelle du besoin, et ensuite de son aptitude a satisfaire
ses fonctions. [1]

1.1 Analyse du besoin :

Le fauteuil roulant est I’une des aides techniques les plus couramment utilisées pour améliorer la mobilité
des personnelles; la mobilité personnelle est une condition préalable pour jouir des droits de I’homme et
vivre dans la dignité, et permet aux personnes a mobilité réduite de devenir des membres plus productifs de
leurs communautés. Pour de nombreuses personnes, un fauteuil roulant approprié, bien congu et bien
adapté peut étre le premier pas vers 1’inclusion et la participation sociale.[2]

Mais les fauteuils roulant souffrent d'une image plutdt négative parce qu’ils demande beaucoup d’effort
musculaire et ne marche pas dans tous les chemins (de montées ou de descentes),pour cela une conception
a été faites pour créer un dispositif de traction permet d'avancer facilement et en toute indépendance avec
son propre fauteuil.

1.1.1 Problématique :

Tractersans effort sur des chemins a une distance de (20 a 30 Km) un individu de 100 kilos a I’aide
d’un véhicule a énergie électrique embarquée.
Afin de permettre une autonomie suffisante du véhicule,il faut économiser et gérer 1’énergie
stockéedans une batterie.
Pour cela, une optimisation des solutions dans les différentes technologies employées est nécessaire (génie
mécanique et génie ¢électrique).

1.1.2Point de vue retenu :

- Contexte: Constructeur.

- Produit: Dispositif de traction de fauteuil roulant
- Spécification selon un point de vue: Utilisateur.

- Expression du besoin. Point de vue de I’utilisateur

) ) ’ sur quoi agit-il?
A qui rend-il service?

a des personnes a sur la Chiase

mobilité réduite roulante
-Dispositif de

traction de fauteuil
roulant

Dans quel but?

Tracter sans effort la chaise roulante

Figure 1-1



1.1.3 Validation du besoin.

Pourquoi le besoin existe-t-il ?

Pour aider les personnes a mobilité réduitea se déplacer plus facilement et sans faire d’effort.

Comment pourrait-il disparaitre ? Comment pourrait-il évoluer ?
Existence d’une personnes qui pouce la
chaise roulante ou bien un moteur placé Dispositif de traction de fauteuil roulant
directement dans la chaise roulante intelligent piloté par distance par télécommande

1.2 Identification des fonctions de service :

A fin d’identifier des fonctions de service, il faut la définition d’une frontiére entre le produit et son milieu
environnant. Pour déterminer les fonctions de service, il faut établir les relations existantes entre le produit
et son environnement. On peut dans cas utiliser un Diagramme d’interaction.

Terrain/chemain

Chaise
roulante

Milicux
extérieur

FP3

FP2

B2

-Dispositif de
traction de fauteuil

/ FC5
e
4‘ FPl Energie

Voiture

Figure 1-2



FP1: Etre transportable dans le coffre d’une voiture.

FP2: remorquer la chaise roulante .

FP3: Assurer un grand confort d’utilisation.

FC1.: Etre facilement et rapidement montée et démontable.
FC2: Résister aux milieux extérieurs.

FC3: Etre d’un minimum d’entretien.

FC4: Avoir un prix compétitif.

FCS5: Recharger la batterie.

FC6: Etre esthétique.

Avec :
FP : fonction principale (but de I’action du produit, expression du besoin)
FC : fonction complémentaire (Action et/ ou réaction du produit par rapport aux milieux extérieurs)

1.2.1 Caractérisation des fonctions de service.

1.2.1.1FAST des principales fonctions de service (premier niveau) :

Pour rechercher le maximum de solutions, Il est nécessaire de procéder a une recherche progressive et
descendante des fonctions techniques a partir de chacune des fonctions de service.

L'outil permettant de réaliser de visualiser cet enchainement s'appelle le F.A.S.T. signifiant : Function
Analysis System Technic, que 1'on peut traduire par : Technique d'Analyse Fonctionnelle et
Systématique.[3]

Le modele F.A.S.T. se présente sous forme d'un arbre fonctionnel établi a partir de la fonction globale
ou d'une fonction de service, en s’appuyant sur la technique suivante :

FP1:. Etre transportable dans le coffre d’une voiture.

FP11 : Utiliser un espace réduit.
FP12 : Minimiser le poids.

FP2: remorquer la chaise roulante.

FP21 : Positionner la chaise.
FP22 : Fixer la chaise.
FP23 : Supporter la chaise

FP3:Assurer un grand confort d’utilisation.

FP31 : Déplacer le Dispositif de traction de fauteuil roulant

FP32 : Orienter le Dispositif de traction de fauteuil roulant

FP33 : Adapter le Dispositif de traction de fauteuil roulanta I’utilisateur.
FP34 : Adapter le Dispositif de traction de fauteuil roulantau terrain.



FP35 : Assurer une autonomie suffisante.

FC1: Etre facilement et rapidement monté et démontable.

FCI11 : N’utiliser aucun outillage.
FC12 : Assurer la sécurité électrique et mécanique.

FC2: Résister aux milieux extérieurs.

FC21 : Résister a la pluie, au soleil, a I’air marin.
FC3: Etre d’un minimum d’entretien.

FC31 : Minimiser ’entretien.
FC4:Avoir un prix compétitif.

FC41 : Etre d’un prix abordable.

FCS5: Recharger la batterie.

FCS51 : Fournir le matériel pour recharger la batterie.

FCé6: Etre esthétique.

FC61 : Avoir un design moderne.
FC62 : Avoir une couleur agréable.



1.2.1.2FAST partiel (FP3 : Assurer un grand confort d’utilisation) du
Dispositif de traction de fauteuil roulant :

Fonction principale FP3 | [Fonctions Fonctions élémentaires Solutions techniques
composantes
Avancer L Stocker I’énergie F311 L » Batterie
»| Dispositif
1 F31 > Gérer les informations F312 —» Microprocesseur
Ly Transformer I'énergie F313 —» Moteur
lp| Réduire la vitesse F314 | | Réducteur
N Transmettre le mouvement F315 9| Transmission par chaine
Orienter le ¥ facil tF321 i
| Dispositif »| Manceuvrer facilmen | 5| guidon
| F32
b Etre piloté par un droitier ou gaucherF | p| Réversibilité duboitier
L Adapter la hauteur du guidonF332 L, Systéme réglage
1 Avertir sur |'état de la batterie F333 || Bip sonore
q Progressivité du démarrage F334 N Rampe de démarrage
q Régler la vitesse F335 || Potentiometre
Assu;er un q Mémoriser la vitesse F336 —» Microprocesseur
%ranf " > Adapter le
onfo . N
d’utilisatio | Dispositifa || Assurer la sécurité du moteur F337 || Svstéme de débrayage
I'utilisateur F33 2
n FP3
q Prise de virage facile F338 L_»| Roues libres
Rouler en parfaite ligne droite F339 Réglage roues avant
< >
—>
Assurer le non basculementF341 | »| Roues Antibasculement
1 Assurer les montées F342 Ly Potentiometre
Adapter le Assurer le freinage en descenteF343 Frein a disque
4 B
| Dispositif au Y
tableau-1 "l terrain F34 Franchir les obstacles F344 (Option) guidon
P B
b S adapter a la nature du terrainF345 | ,| roue
Nettoyer la roue avant F346 Raclette
P B
Assurer une
autonomie Gérer la batterie F351 Microprocesseur
»| suffisante F35 > >
marche arriere




1.3 Eléments du cahier des charges :

Le CdCF est un document déterminant dans une démarche de conception d’un produit. C’est un

outil méthodologique par lequel le demandeur va exprimer son besoin auprés du concepteurréalisateur.
Il est aussi utilisé pour préparer et suivre le développement du produit dans les différentes

phases de son élaboration, depuis 1’idée jusqu’a la livraison.[4]

Fonction | Critéres | Niveau | Flexibilité
FP1 : Etre transportable dans le coffre d’une voiture.
FP11 | Utiliser un espace réduit Dimensionnement Longueur pi¢ce < 1.5 m 0
FP12 [Minimiser le poids Poids sans la batterie et moteur |Poids < 10 daN 0
FP2: Monter temporairement le sac sur le Dispositif de traction de
fauteuil roulant.
FP21 |Positionner la chaise Précision + 30 mm 1
FP22 |Fixer la chaise. La périodicite. Nombre de montage pour la 1
durée de vie du chariot.
Supporter la chaise plus
FP23 [individué Poids 100 Kg 1
FP3: Assurer un grand confort d’utilisation.
Avancer Dispositif de traction
FP31 [de fauteuil roulant La vitesse. V mini =1 km/h 1
V maxi =6 km/h
FP32 | Orienter Dispositif Angle de braquage 360° 0
Adapter Dispositif &
FP33 [I’utilisateur. La conduite Aisée 0
FP34 | Adapter Dispositif au terrain. | Relief du terrain (herbe, trous, |Petits obstacles 1
pierres, branches...)
Assurer une autonomie
FP35 |suffisante. Distance 25 Km minimum 0
1
FC1: Etre facilement monté et démonté.
FC11 [N’utiliser aucun outillage. L’outillage Aucun 0
FC12 | Assurer la sécurité électrique et |Protection 0
mécanique.
FC2: Résister aux milieux extérieurs.
FC21 |Résister aux milieux extérieurs. |Oxydation Garantie de 5 ans 0
Résistance au soleil
FC3:Etre d’un minimum d’entretien.
FC31 |Minimiser I’entretien. |Fréquence d’intervention | Aucune | 0
FC4: Avoir un prix compétitif.
FC41 |[Etre d’un prix abordable [Cotit [Inférieura .............. [ 0
FC5: Recharger la batterie.
FC51 |Recharger la batterie. Matériel de recharge Fourni avec ............ 0
Temps 8h 1
Sécurité Par coupure thermique 0
FC6: Etre esthétique.
FC61 | Avoir un Design moderne. Formes harmonieuses 0
FC62 | Avoir une couleur agréable Coloris Agréable 2
Nombre de couleurs ~ |........ 0

(Tableau-2)




Dans ce CdCf on a défini, précise, délimite les responsabilités des partenaires (demandeur du produit et
concepteur-réalisateur).

De méme, on a défini, précise pour le produit, les services attendus, les conditions d’utilisation, les
Performances, les cofts, les délais de livraison, les variations possibles de prix, les options ...

1.4 Analyse fonctionnelle du systeme.
1.4.1 Architecture de la chaine fonctionnelle.

L’architecture de la chaine fonctionnelle permet d’acheminer I’énergie nécessaire au développement d’une action par la chaine d’energie sur ordre de la
chaine d’information

Acquérir .
tra(i]ter ’ Convertir
Api I’information D:s’trlbu.er Pénergie Opération sur
(Tableau-3) Acqueérir les et émettre les L’énergie électrique en la produit
consignes de action
- ordres , .
mécanique
Pupitre de Constituant de pré actionneur actionneur effecteur produit
consigne commande
Dispositif de
Bouton traction du
Marche/arrét Micro controleur Interface de Moto réducteur a fauteuil Chaise roulante
Bouton puissance courant continue roulant + personne
réglage vitesse
» » g
Ordre de Alimentation en Mouvement de
Consigne Information commande du énergie du moteur Mouvement de translation du
conducteur moteur rotation Dispositif

Déplacement de
la chaise
ronlante




1.4.2 Schémas fonctionnels SADT
Elle reprend le principe précédant mais utilise des régles et un formalisme plus complexe. Ce type
d’analyse, de décomposition fonctionnelle permet de modéliser et de décrire graphiquement des systémes
techniques. On procede par analyses successives descendantes, ¢’est a dire en allant du plus général vers
le plus détaillé en fonction des besoins [5].

On part de I’expression du besoin (diagramme béte a cornes) définissant la mati¢re d’ceuvre et la fonction

globale du systéme.

Fonction globale: niveau A-0

Marche / Arrét

Chaise roulante non
Remorquer
La chaise roulante

Dispositif de traction de chaise roulante

Niveau A-(

Terrain

b

|
-

Réglage de la vitesse de déplacement

Informations
sonores
TRANSPORTER >
ﬁ chaise roulante tirée
A-0
Figure 1-3

Le niveau ci-dessus est le niveau le plus global. Il est nécessaire pour définir plus complétement le

systeme



chemain
Marche/arrét o de lach
STOCKER réglage de aVIllesse
l'énergie de déplacement
électrique
Al
] ™\
Batteri aapier
I'energie
éléctrique
> 3
j .
regulateur , Information
N N sonor
Energie GERER ~
b le
- .
électrique fonctionnement
‘ A3/
Partie nde
comma /
hai 1 energie electrique L A
chaise roulante : 5
non remorqué modulé Déplacement
de la chaise
roulante
‘phrtie
& opérative AO/

Figure 1-4

Ce diagramme du niveau A0 n’est pas suffisant pour percevoir le systéme, on procede a une
nouvelle décomposition pour analyser plus en détail certaines des boites de ce diagramme.

1.4.3 Chaine d’information :

Dans une chaine fonctionnelle la chaine d’information permet :

D’acquérir (ou prélever) I’information, la traiter pour controler 1’action réalisé sur la matieére d’ouvre et de
communiquer 1’état du systémea 1’utilisateur ou a un autre systéme.

Nous avons montré dans le boitier suivant (figure ) comment notre chaine d’information fonctionne et
quel sont les organes ¢électrique qui I’exécute[6].
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/ réglage de vitesse de marche \

) \ | :
ACQUERIR
les information
~>| information Adwpiter les s
A3
capteur A 4 W N
~=> CONVERTIR ADAPTER informer
et TRAITER les —>| e
les information signaux conducteur
A3
microcontroleur A3 A3
PIC Circuit TC428 Buzze
Energie
energie
( W éléctrique
/ »] MODULER >
I'energie
A35
\ Hacheur A3/
Figure 1-5

1.4.4 La chaine d’énergie :
La chaine d’énergie associée a la chaine d’information de laquelle elle regoit les ordres assure la

réalisation d’une fonction de service dont les caractéristiques sont spécifiéesdans le cahier des
chargesfonctionnel du systéeme [7].

/ energie \

electrique
modulée

Terrain

/ conducteur
—_—

Moteur

Figure 1-5

energie
—>

mécanique

energie
Mécanique
adapter

Réducteur

chaise roulante
en
mouvement

chaise roulante

non transporté
e —

\ rouc A y
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Conclusion :
Dans cette partie d’étude et grace au technique de 1’analyse fonctionnelle et apres avoir sélectionné notre

besoin fondamental, nous avons pu identifier,caractériser, ordonner, et valoriser toutes les fonctions du
dispositif de traction de fauteuil roulant pendent son utilisation.
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CHAPITRE 02

Dimension du systéme de puissance.
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2.1 Dimension du systéme de puissance :

Pour pouvoir choisir notre systéme de traction, il va falloirdéfinir plusieurs hypothéses de
départ qui sont trésimportante, permis ces hypothéses, c’est la vitesse de déplacement
(lin€aire) de notre mécanisme qui va nous permettrededéfinir la vitesse de rotation de la roue

ainsi que le choix de notre moteur.

Nous supposant que la vitesse de notre systéme est de V=6 Km/het le rayon de la roue

R=200mm.
V =R*an(1)
_2mN
o= (2)

==> 6Km/h =0.2*w (3)
V=6 Km/h = 1,66 m/s

Donc nous obtenons

. o= 8,33 rad/s

De 1‘équation (2) nous avons le nombre de tours N

=222 = 80 tr/min(4)

Vs
Donc la vitesse de sortie de la roue est de 80 tr/min
Pour s’approcher de la vitesse des games des moteurs existants nous prendrons comme

hypothése le rapport de transmission est 5, nous prendrons le nombre de dents minimale qui 9
dents.

. nmbrdedentssortie
ntq = - (5)
nmbrdedentsentrée
. Zs Zs
b= =>5= 5 ==> Z7s= 45 dents
e

D’autrepart:

im:M =>Ngm=lm * Ny (6)

er
N,,,=5%80=400 tr/min

Donc la vitesse de sortie du pignon moteur égale a 400 tr/min.
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2.2 Choix du moteur du moteur :

Le choix d’un moteur (moteur DC) seul est basé sur des parametrestrés importants qui ont

une relation avec les performances imposées par le cahier des charges a savoir [8]:

-Le couple sur toute la plage de vitesse.
-La vitesse désirée (400tr/min)
-L’accélération et la décélérationsouhaitées

et le respect des normes pour le réseaud’alimentation énergétique :

-La puissance de démarrage disponible
-La consommation d’énergie
-La compatibilitéélectromagnétique

Doncselon nos hypothéses passe et le moteurcalculé (N=400 tr/min) nous permettrons de

choisir un moteur Brushless avec capteurs a effet Hal.[9](voir annexe 2)

Moteur a entrainement direct

Tensions acceptées 36v et 48v
Rendement 85%
Puissance nominale 500w (48v) et 380w (36v)

Vitesse de rotation

1000tr/mn (48v) et 800tr/mn (36v)

Couple moteur max au niveau de 1'axe 8.2N.m
Couple moteur max. avec une couronne 45dents 40N.m
et le pignon 9 dents de l'axe

Diamétre de 1'axe 14,3mm
Longueur utile de I'axe 10mm
Longueur totale de I'axe 20mm
Diameétre moteur 127mm
Longueur moteur 98mm
Poids 5.9kg

(Tab2-1)
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Figure 2-1

2.3 Choix d’un réducteur

Un réducteur mécanique a pour but de modifier le rapport de vitesse ou/et le couple entre
I’axe d’entrée et I’axe de sortie d’un mécanisme,

Dans notre cas le choix du réducteur (moteur/pignon) imposée de calculer le rapport la
vitesse de rotation de la roue (N=400 tr/min) et le nombre de rotation de moteur qui égalea
800tr/min

i _Nsm _400_
2 Ngrg 800

0.5 (7)

- Pour ne pas prendre beaucoup de place on utilise un réducteur plantaire dont les dimension
sont les suivantes [10] (voir annexe 2)
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Figure 2-2

Remarques :

1- notre moteur a été choisi on prenant compte sa puissance, ses dimensions sa consommation
mais le plus important son couple pour qu’il puisse déplacé notre chaise roulante ainsi la
personne qui conduit

2-le réducteur a deux rélestrés important :

-le premier et de réduire la vitesse du moteur a celle voulu

-le deuxieéme est réduire la charge sur le moteur qui va influé sur sa consommation qui vas
aussi réduire comme ce la batterie va tenir plus longtemps

Figure 2-3 Figure 2-4
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rep Nb désignation matériau
4-1 1 moteur
4-2 1 Réducteurplantaire
4-3 1 Support Acier
motoréducteur
4-4 1 pignon 9 dents
4-5 1 Anneau élastique
4-6 1 clavette Acier
(Tab2-2)

2.4 Choix de la batterie :

L’utilisation d’un moteur DC(moteur a courant continue) nécessite une
énergieélectriqueemmagasiné, alors le choix de la batterie qui convient est trésimportant .

2.4.1 Les criteres de choix :

La tension et le courant font partie des critéres les plus importants pour le choix d'une
alimentation.

Ces gammes définissent les performances de 1'alimentation et la puissance qu'elle peut
fournir, Il vous faut donc définir de combien de puissance vous aurez besoin et avec quels
courant et tension.

Suivant les caractéristiques de notre moteur représenté dans le tableau précédent (tableau)
nous choisissons la batterie suivante [11] (voir annexe 2) :

Modele de batterie 36 V 8Ah Batterie Au Lithium Pack
Capacité nominale (Ah) 8Ah

Tension nominale (V) 36 V

Résistance Source (m2) sur 40

cellulaire Spécification 3.7 V 2.0Ah 18650 Cellulaire
Quantité de cellules (parallele * série) 40 PCS

décharge Tension De Coupure (V) 30+-1V

Charge Tension De Coupure (V) 42V

nominale Courant De Décharge (Un) 15A

Maximale instantanée Courant De Décharge (Un) 30A

Courant maximal De Décharge Continue (Un) 15A

Continu Maximum Courant De Charge (A) 5A

Mode de charge CC/CV

Standard Courant De Charge (A) 2A
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Temps de charge sous Standard Courant De Charge 4 Heures

rapide Courant De Charge (A) SA

Temps de charge sous Courant De Charge Rapide 2 Heures

Température de charge Gamme -20-60

La Taille des cellules 360*95mm

Cycles de charge > 700 fois

Puissance nominal Jusqu’a 540 w

batterie Poids Brut 4.5Kgs
(Tab2-3)

Remarque :
La distance d’utilisation de notre batterie peut atteindre jusqu’a 35 km

2.5 Transmission de mouvement :

Pour pouvoir transmettre notre puissance de la partie motrice (moteur —réducteur)a la partie
réceptrice (roue) on a choisi d’utiliser une transmission par chaine ,vue au condition de
facteur de rotation de systéme a soumis a une petite vitesse de rotation (pignon) et le couple
de démarrage grand

2.5.1 Caractéristique de la chaine :

Ilest bien entendu aue dans les cas extrémes : vitesses lentes (donc avec counles élevés) ou
vitesses trésrapides (avec forces centrifuges élevées) il est important de choisir une chaine aui
sera a la hauteur pour ne pas causer de probléme au utilisateur au cours toute son utilisation de
notre mécanisme.
Le choix de la chaine est directement pour les conditions suivantes
Qui sont :

e (Caractéristique de moteur calculé

e Type de pignon

2.5.2 Caractéristiques

Mécanisme d’entrainement: Motoréducteur électrique
Puissance a transmettre: P = 380W

Vitesse d’entrainement: nl1 = 400

Rapport d’engrenage: i =5

un nombre Z1 =9

un nombre Z2 =45

2.5.3 Sélection du type de chaine :

Puisque nous avons choisi un pignon et une roue denté similaire a celle d’un vélo nous
prenons la chaine pourPignon simple - 081-1-1/2x1/8 - Pas 12,7 x 3,33 mm [12].
(Voir annexe 2)
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Figure 2-5

PAS p by d, d, a g
(mm)
12.7 3.33 3.66 7.75 10.2 9.91
(Tab2-4)

Conclusion :

Ce chapitre nous a permet de définirles caractéristique des ¢léments de notre systéme de

traction tel-que le moteur,réducteur, la batterie et la chaine.

Les dimensions de ces organes vont nous permettre de définir leur emplacement et leur
fonctionnalité dans le systéme globale.
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Les relation :

-(1),(2),(3),(4),(5),(6),(7), cours construction mécanique , Mr mazouzi , licence 3, université
de khmis -miliana



Conclusion générale

Nous avons de présenter le systeme de traction qui permet de faire la conception des
éléments de mécanisme en tenant compte la condition de départ

Cette étude nous permet de dimensionner les different sous systéme de puissance a travers
d’une hypothése quile déplacement de 6 km/h.

Nous doit étre décrire notre systéme par la technique d’analyse fonctionnelle pour
déterminer le besoin d’utilisateur.

Dans la partie conception, nous avons étudié la résistance de notre mécanisme par des
oscillationsdans la zone dangereuse de chaque sous ensemble de I'appareil de traction.

A fin de nOtres étude, nous avons site une partie électronique qui se présente par une carte
commande pour bien controler le systeme

Notre mécanisme a le but d’aidé technique les plus utilise pour améliore la mobilité des
personnes handicape



Annexe 4

Systeme de fixation
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