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1 - Introduction

Le but de cette activité est de simuler d’un point de vue cinématique à l’aide du module Xcos de Scilab, l’attelle de rééducation du genou.
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1) Introduction ; 2) Mise en situation

1. INTRODUCTION :

En observant son intervention sur un patient nécessitant une rééducation passive du
genou ou de la hanche, un kinésithérapeute a remarqué que cette intervention était composée
de gestes simples et répétitifs : I'idée était de trouver un produit capable d’automatiser cette

intervention manuelle sur le patient. Le produit ainsi réalisé peut permettre une mobilisation
précoce, une récupération rapide des amplitudes, une diminution de la douleur post opératoire
associée 2 une réduction de Ia médication antalgique chez le patient.

2. MISE EN SITUATION :

Le produit doit pouvoir assurer la mobilisation articulaire passive du genou (evou de
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. INTRODUCTION : |

Le but de I'activité est d'apprendre a simuler d'un point de vue cinématique un systéme du laboratoire
al'aide du module Xcos de Scilab.
Le systéme & simuler sera |'attelle de rééducation du laboratoire de sciences industrielles.

e

On rappelle les performances attendues du systéme du point de vue cinématique :
— amplitude du mouvement de 110°
—  temps en vitesse lente : 4'25
— temps en vitesse rapide : 1'20

de, a la sortie du motoréducteur.

On se placera, po
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Les performances attendues du système d’un point de vue cinématique sont :

· amplitude du mouvement de 110°
· temps de vitesse lente : 4 min 25 s

· temps de vitesse rapide : 1 min 20 s

Digramme ibd de l’attelle :
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Diagramme ibd de I'attelle de rééducation :

5 Syatem Aot on rebducaton| At 40 reacucamor |

Partie a modéliser

Motoréducteur
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2 – Démarrage de Xcos
( Démarrez le logiciel Scilab : [image: image6.png]g £ a
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( Une fois tous les modules démarrés (console Scilab en attente [image: image7.png]Fichier Editon Contrdle Applications 2
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( Enregistrez le fichier sous le nom « Atelle_Xcos1 » dans votre répertoire.

3 – Modélisation du motoréducteur
On donne ci-dessous les caractéristiques du motoréducteur
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3-1 : Modélisation du moteur CC
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3-2 : Modélisation du réducteur global et du système poulies-courroie
( A l’aide des rapports de réduction de chacun des réducteurs élémentaires, calculez le rapport 
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 et précisez si c’est une réduction ou une multiplication : 
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Nous avons le rapport qui nous intéresse, il faut le modéliser sous Xcos ! Attention on souhaite le ratio !
	Réducteur
global
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	SIMM\Composants\Adaptateurs\MMR_IdealGear…

Reliez ce bloc et le renseigner [image: image15.png]BB Novigeteur de palettes - Xcos

I “Attlle Xcos (CAUsers\Pascal Documents\ pascalanées sl

Scilab\pk\Attelle_Xcos.zcos)

- Xcos

# Traitement du signal

* Implcite

® Amnotatons

® siks.

® sources

@ Thermohycrauiques

® Blocs de démonstration

@ Fonctons définies par lutisateur

| =t

MMR_IdealGear...

Ampéremétre

Polettes Fichier dition Vue Simulation Format Outls 7

) [} @B Re >0 |& @

Navigateur de palettes - Xcos *Attelle_Xcos (CWsersiPascalDocumentsipascaliannées scolaires\2019-2020\ScilabipkiAttelle_Xcos zcos) - Xeos.
@ Détecton de passage 3 %0 Oy
# Routage de signal B

E— =

i

&

=]

B B M
@ i B Demande de plusieurs valeurs Scilab. X
B 1R cescenr
[MMR_IdealGear... | Ce bloc modélise la cinématique d"un engrenage sans masse, ni raideur, ni viscosité.
QUTC Lever
ratio [ : rapport de transmission (entrée/sortie) 614
Partie femelle fixe (1 Oui /0 : Non) k Qq—q
v o | [ Couple réstart (4m) 005 0um)
T
» o ‘ Reliez les deux blocs.o
Résistancer SIMM \Electrique\Composants Basiques\MEAB,_Resistor] s}

(O] : Résitence
Reliez ce blocet-le renseigner: e @ ‘

1

/% Dans la-fenétre «Palettes®, développez le-dossier Palettes (double-clics) et sélectionnez la palette-
ol m

Page:2sur3 | Motsi559 | B |

P Taper ici pour rechercher






( Le chariot (53) est solidaire de la courroie. On peut donc prendre comme bloc « un pignon crémaillère ». Sachant que le diamètre de la poulie (33) est de 40 mm, calculer le ratio (rad/m) à renseigner dans ce bloc !
	Pignon-crémaillère
	[image: image16.png]initiation? Scilab Xcos.doc [Mode de compatibil
Accueil | Insertion  Miseenpage  Références  Publipostage

% Couper

B *Attelle_Xcos (C:\Users\Pascal\Documents\pascal\années scolaires\2019-2020\Scilab\pk\Attelle_Xcos.zcos) - Xcos - o X

Fichier Edition Vue Simulation Format Outi

Times New Roman - |12

(07 8 em x

3 Copier

Coller
" Reproduirefamise en forme
prese papiers -

H9-003 (K -

/3 Créez le modéle ci-dessous du-
A 1"aide-des rapports-de réductil

Ampéremétre

, - P
Tyopar = — etprécisezsi-ces|  emont  cgunr
o)

de tension
‘mot

1
. Nous-avons le rapportqui-nous intf
Réducteur bl SIM

Couple résistant (N.m) ~ -0.05 (Nm)

Reliez ce bloc et le renseigner

Poulie- ol SIMM\Composants\Adaptateurs\MEAB_Resistor] s}
courroiedt R [ohn] :Résstance R ‘ ‘

Reliez ce blocet-le renseigner: Lol
Lis

Page:25ur3 | Mots: 560 | G |

P Taper ici pour rechercher




	SIMM\Composants\Adaptateurs\ MMR_IdealGear…
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Question 1 : en régime établi, identifiez la vitesse de rotation de l’arbre moteur (Xcos). A partir rglobal, calculez la vitesse de translation du chariot. Comparez avec celle issue de la simulation.

3-3 : Modélisation du compas articulé (voir schéma ci-dessous)
Le but de cette attelle est de rééduquer le genou. La translation horizontale du chariot (53) (lié à la courroie) provoque la montée ou la descente du point B.  On doit pouvoir maîtriser la vitesse de « montée et de descente » des plaques (42) et (57) et surtout l’angle 
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La relation qui lie le déplacement du chariot x à l’angle ( formé par l’équerre (42) et le montant (57) est issue de la formule d’Al Kashi : relation métrique dans un triangle quelconque.
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Question 2 : transformez l’égalité 
[image: image23.wmf](
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en utilisant le produit scalaire et en déduire l’expression de la loi entrée-sortie : 
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Paramètres :     
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Le but est de réaliser cette loi entrée-sortie sous Xcos.
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 SIMM\Signaux\\Sources\MBS_Constant
Tous les autres : SIMM\Signaux\Math\

([image: image28.png]I Attelle_Xcos_1 (C:\Users\Pascal\Documents\pascal\années scolaires\2019-2020\Scilab\pk\Attelle_Xcos_1.zcos) - Xcos -
Fichier Edition Vue Simulation Format Outils 7

i 2T

Réclucteur global Courroie Dépiacement
Génrateur enmetre
de tension

Echelon 12V

Time 24,

Durée de la sinlation (24 5)

Longyeur L
o

m

Arc_cosinus | Ange en radians

]
srdeendeass
=

3141583




 , pour modifier le signe :
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( Réalisez le modèle ci-dessus et sauvegardez sous « Atelle_Xcos2 » dans votre répertoire.
La course totale du chariot est de 480 mm donc il faut modifier la durée de simulation : 25 s.

Question 3 : sous Xcos, identifiez le temps tf lorsque la course totale de 480mm du chariot est atteinte, la valeur initiale (i de l’angle ainsi que la valeur finale (f à la date tf finale. En déduire l’angle (t balayé.
Remarque : pour accéder aux valeurs sur les courbes, sélectionnez « basculer en mode datatip », sélectionnez la courbe et le point souhaités !
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Question 4 : à l’aide la loi entrée sortie, calculez la valeur initiale (i de l’angle ainsi que sa valeur finale (f. En déduire l’angle (t balayé. Comparez avec les résultats de la question 3 ainsi qu’avec la donnée du cahier des charges (page 1). Concluez !

Le cahier des charges impose des temps de vitesse lente et rapide, page 1.
Question 5 : pour la course de 480 mm, calculez Vmaxi et Vmini.

La vitesse de rotation dépend du rapport cyclique, appliqué sur la tension d’entrée. 

Question 6 : calculez les tensions UMaxi et Umini pour obtenir ces deux vitesses.
( Fermez le fichier « Atelle_Xcos2 » et ouvrez « Atelle_Xco1 » .
Pour un temps de simulation de 10 s et pour chacune des valeurs de U calculée, simulez ce modèle et relevez la vitesse obtenue. Concluez !
Conclusion :

D’après l’extrait du document constructeur ci-dessous, est-ce que ce modèle confirme les critères « Amplitude en flexion du genou » et celui de la « vitesse de cycle » ? Que préconisez-vous ?
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4) Analyse fonctionnelle de I'objet technique : « Attelle de genou »

4.2  Cahier des charges de I'objet technique attelle de genou

Criteres Niveaux Flexibilités
"Amplitude genou :
Flexion de2°2115° +1°
Extension de-3°2110°
Vitesse du cycle 502 150%/min +1min
Puissance absorbée <I5W 1<PW)<I5
Flectrique Appareil de type B classe 1
Physique Le mouvement est inversé s
une résistance excessive est
rencontrée
Fabrication Norme IEC 601.1
Commande Instantanée 0<i(@9<1
Longueur de jambe. Taille patient de 1402190 m
Position du pied Flexion plantaire ou dorsale
Rotation interne ou externe
Hauteur
Réglages Manuels
‘Acces visuel direct
Rigidité
Encombrement 82#30%30 cm
Réseau Electrique De 100 2 240 Volts 50/60 Hz
Dimensions 60¥30%30 cm
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Ke= 0,01883 V/rad.s-1


Jmot=2*10-4 kg.m²
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