TP1 - Analyse Fonctionnelle et Schématisation du  Pilote TP32 :
Activité 1 :

A partir de la lecture de l’analyse fonctionnelle externe, identifier :

· l’utilisateur du Pilote TP32 :

Équipage d’un voilier
· l’environnement du Pilote TP32 :

Coque du bateau

Barre du bateau

Instruments de navigation

Batterie et dispositif de charge

Mer 

Air

Champ magnétique terrestre

· la valeur ajoutée par le Pilote TP32 :

Manœuvre automatique de la barre par rapport à la coque du bateau
· le  but du produit Pilote TP32 :

Pour donner plus de liberté à l’équipage

· la cause du produit Pilote TP32 :

Parce que barrer un bateau est contraignant (fatigue, mains occupées,…)

Activité 2 :

Valider les fonctions de service suivantes en les justifiant :

· FC1 : Se fixer et se démonter sur la coque

Le démontage est nécessaire pour des manœuvres délicates (entrée dans un port par exemple)

Le montage doit se prévoir à bâbord ou à tribord  pour faciliter le confort des droitiers ou gauchers ou impossibilité physique de montage

· FC8 : S’adapter à l’énergie disponible à bord

L’énergie électrique disponible sur le bateau est fournie par une batterie 12V, éventuellement rechargée par une éolienne ou des panneaux solaires.

Activité 3 :

Valider les contraintes suivantes en explicitant la solution adoptée :

· FC8 : 
Tension

12 V continu (entre 10 V et 16 V)

F0



(voir Documentation sur le microcontrôleur Mitsubishi M37630)

Le moteur et les autres composants supportent ces variations de tension.

Seul le microcontrôleur nécessite une tension de – 0,5V à + 6,5V et doit donc être alimenté par un régulateur de tension.

· FC9 : 
Type de liaison 

Démontable 




F0

La liaison démontable est réalisée par une liaison rotule clipsable et donc déclipsable

Activité 4 :

Sur la base des notes techniques :

· identifier les constituants réalisant les fonctions techniques

TRAITER :
Microcontrôleur
CONVERTIR :
Moteur à courant continu
· définir les frontières de :

la chaîne d’Énergie

la chaîne d’Information

· identifier les grandeurs d’entrée et de sortie de la chaîne d’information et de la chaîne d’énergie


Activité 5 :

A partir du boîtier de mesures et avec un oscilloscope :

· identifier la nature (logique, analogique, numérique) des informations échangées entre les blocs fonctionnels suivants :

Alimentation moteur : mesure 1

Sortie capteurs : mesure 2


Il s’agit d’informations logiques

Activité 6 :

Etude Cinématique de la chaîne d’énergie :

On donne les classes d’équivalence suivantes :

{Corps}

{Tige + Ecrou}

{Vis}

{Poulie motrice}

{Axe de fixation}

Compléter le graphe des liaisons :



Compléter le schéma cinématique minimal :


Analyser les mouvements en définissant les degrés de liberté entre les classes d’équivalence suivantes :

	{Tige + Ecrou} et {Corps}

	Tx = 1
	Rx = 0

	Ty = 0
	Ry = 0

	Tz = 0
	Rz = 0


	{Poulie Motrice}  et {Corps}

	Tx = 0
	Rx = 1

	Ty = 0
	Ry = 0

	Tz = 0
	Rz = 0

	{Vis} et 

{Tige + Ecrou}

	Tx = 1
	Rx = 1

	Ty = 0
	Ry = 0

	Tz = 0
	Rz = 0


Activité 7 :

Identifier sur le schéma du circuit fourni les structures réalisant les fonctions suivantes :

TRAITER 

CONVERTIR 

PONCTUELLE





Poulies / Courroie





HELICOIDALE





ROTULE





Chaîne d’énergie





énergie électrique





Déplacement de la vis





Energie mécanique de translation





Ordre Mdrive A ou Mdrive B (Sortie ou Rentrée de tige)





Energie électrique





énergie mécanique de rotation





Réducteur 


+ Vis / écrou





TRANSMETTRE





Moteur électrique





CONVERTIR





Amplificateur de puissance





DISTRIBUER





Câble + Régulateur + Protections





ALIMENTER





Énergie électrique





Mesure1





énergie électrique





Moteur électrique





CONVERTIR





Amplificateur de puissance





LINEAIRE ANNULAIRE





PIVOT





PIVOT





{Poulie motrice}





{Corps}





Chaîne d’information





{Axe de fixation}























Énergie


Électrique





z





y





x





{Poulie motrice}











{Tige + Ecrou}








{Vis}





{Vis}








{Corps}








{Axe de fixation}








M





LINEAIRE ANNULAIRE





Mesure2 (Hall)





Informations





Microcontrôleur


M37630





TRAITER





Codeur incrémental


Compas Fluxgate+ CAN





ACQUERIR





DISTRIBUER





Informations destinées à l’équipage





Informations de navigation





Informations





Déplacement de la vis





Orientation du pilote par rapport au champ magnétique terrestre


Réglages du gain


Information de configuration sur le montage tribord / bâbord


Mode de fonctionnement automatique: (Autotack, Steer to Wind, Steer to GPS, Steer to Compass, NMEA)


Commandes manuelles

















Informations destinées à d’autres instruments





Ordre Mdrive A ou Mdrive B (Sortie ou Rentrée de tige)





Energie électrique





{Tige + Ecrou}








 Interface NMEA


+ bus CAN





COMMUNIQUER





Microcontrôleur M37630





TRAITER





Codeur incrémental


Compas Fluxgate+ CAN





ACQUERIR








Correction TP1
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