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bdd [Paquet] Contexte[ Diagramme de contexteJJ

«system»
Nacelle gyrostabilsée GIMBLESS

Eléve / Professeur

«block»
Support

«block»
Appareil photo factice

Cameraman

«block»
Appareil photo

Accueil

«block»
Ordinateur

«block»
Chargeur

A
Yo
-8

Environnement




uc [Paquet] Description comportementale] Diagrammes des cas d'utilisationJJ

g o et

Cameraman

\
Eléeve / Professeur

Gimbless

Stabiliser la prise de
photo ou de vidéo
en mouvement

«extend»
/

Choisir le mode
de stabilisation

\ «extend»
N

Comprendre et
analyser le

«block»
Ordinateur

fonctionnement
d'une nacelle
gyrostabilisée

Accueil




req [Paquet] Cahier des charges[ Digramme d'exigencesJJ

«physicalRequirement»
Adaptation a I'appareil

Id="1.1"

Text = "Lanacelle doit pourvoir
accueillir tout appareil photo de
type reflex"

«requirement»
Exigences Gimbless

—

——
Text = "Lanacelle Gimbless doit permettre de stabiliser I'image lors
d'une prise de vue vidéo en mouvement"

=

Fixation = Standard appareil reflex
Compatible= Canon 5D

«physicalRequirement»
Manipulation aisée

«requirement»
Masse

Id="1.2.1"
Text = "Lanacelle ne doit pas
étre trop lourde"

Masse sans appareil = 2,2 kg maxi

«requirement»

Id="1.2"

Text = "Lanacelle doit
pourvoir étre manipulée
facilement a la main dans
divers environnements"

I

T

«requirement»
Alimentation

Id="1.3"

Text = "Lanacelle doit étre alimentée par une batterie"

Autonomie mini= 1 h

«requirement»
Modes automatiques

Id="1.4"

Text = "Lanacelle doit

«requirement»
Changement de modes

Id ="1.4.4"

pouvoir étre pilotée suivant Text = "Le changement de mode doit

trois modes : stabilisation,

pourvoir s'effectuer a I'aide d'un joystick"

Encombrement

Id="1.2.2"
Text = "Lanacelle ne doit pas
étre trop encombrante”

Volume maxi= 500x500x300 (mm)

«requirement»
Diamétre

Id="1.2.3.2"
Text = "Lediameétre des

poignées doit étre confortable”

Diamétre = 35 mm £5

Accueil

mains ou suspendue par
une seule main"

i

«requirement»
Entraxe

Id="1.2.3.1"

Text = "L'entraxe
entre les deux
poignées doit
correspondre a un
écartement
confortable des bras

Entraxe = 400 mm +20

Text = "Dans ce mode, la nacelle doit
conserver |'orientation de I'appareil par
rapport au sol indépendemment des
mouvements du caméraman"

flui

Text = "Dans ce mode, la
nacelle doit suivre de maniére

caméraman"

de les mouvements du

Text = "Dans ce mode, la

nacelle doit conserver une
oriention fixe de l'appareil
par rapport a sa structure”

_ suivi et fixe"
I T
«requirement»
Prise en main
Id="1.2.3" «requirement» «requirement» «requirement» «requirement»
Text = "Lanacelle doit Mode stabilisation Mode suivi Mode fixe Commande manuelle
pouvoir étre tenue a deux [d="1.41" Id="142" Id="1.43" Id="15"

Text = "L'orientation de I'appareil
par rapport a la nacelle doit
pouvoir étre changée sur tous
les axes a I'aide d'un joystick"

i

?

i

«performanceRequirement»
Performances stabilisation

«performanceRequirement»
Performances suivi

«requirement»
Robustesse

Id="1.4.1.1"
Text = "Les performances doivent permettre une
prise de vue de qualité"

Erreur statique - Poignées fixes= 0 rad
Erreur dynamique - Poignées en mvt= 0.02 rad max

Id="1.4.21"

Text = "Les performances
doivent permettre une prise
de vue de qualité"

Erreur statique = <2%
Dépassement = <5%
Retard=<0,2s

Id="1.4.3.1"

Text = "La position relative
de I'appareil par rapport a la
nacelle doit rester fixe pour
une manipulation usuelle”

Couple maxi

T

«requirement»
Performances joystick

Id="1.5.1"

Text = "Les performances
doivent permettre une prise
de vue de qualité"

Vitesse maxi
Temps de réponse




bdd [Paquet] Description structurelle[ Diagramme de définition des blocs,]J

«block»

«block»

Axe palier TANGAGE

Module NAVEOL

«block»
Structure carbone TANGAGE

«block»
Carte NAV-STAB

«subsystem»
Sous ensemble TANGAGE

«block»
Moteur TANGAGE

«system»

Nacelle gyrostabilsée GIMBLESS

Accueil




ibd [System] Nacelle gyrostabilsée GIMBLESY Diagramme de blocs interneJ/|
. ) . Prise en main utilisateur
Energie mécanique E'E]
=
Energie mécanique
: Structure carbone LACET : Structure carbone ROULIS : Structure carbone TANGAGE
Liaison rotor L Liaison stator R Liaison rotor R Liaison rotor T Liaison stator T
[~ Iy [A] ]
v v v
Energie mécanique
Energie électrique
]
- ae
,, , Tangage
: Batterie : Interrupteur E,
E.Elec. I E. Elec. Alim. Joystick Consignes '_]
Connecteur |_|_| Llﬂiler Levier T E
<
Charge 4 Port Joystick [
M/A
Mesures et consignes
Accueil
Action utilisateur
e [y Bluetooth

=1 | LAl]



ibd [Block] Carte NAV-STAB] IBD Carte NAV-STAB])

Energie électrique

Lacet

7] 7]
M
Roulis Tangage

Energie électrique

Energie élec.

|

L

Driver Tangage : Contréleur brushless

Energie électrique

Phase Lacet

—

: Régulateur a découpage

Energie électrique régulée

Alimentation T Commande T
1] (]
Mt
Phase Roulis
E;'T‘ fimign{atign Energie électrique Energie électrique
~ Phase Tangage

ki

-
Ur  pilotage T

Port Joystick [<|

Commande joystick

=

Port Joystick |

Port série

Port AHRS [I]

Données attitude

I_IJ

Accueil

Alimentation

L

|

: Module Bluetooth

Port série

Liaison bluetooth

Liaison bluetooth




sd [Interaction] Diagramme de séquences| Diagramme de séquencesJJ

— o

: Nacelle gyrostabilsée GIMBLESS

«system»

|
4 |
Avant le début de 7 !
la séquence : P » |
- Placer la nacelle | I Interrupteur en position 1 !
est sur son
support avec une Voyant boitier AHRS allumé T
batterie chargée o i e ST S T R e e S o La nacelle initialise
- Mettre la | les axes de roulis
structure de Lacet Appui long sur le joystick : et de tangage
dans l'axe des > P 7
poignées 5 o
o Initialisation (4s)
{4s mini}
o
L |
o S
loo| T ‘:’
|
[Utilisation de la nacelle] | :
! |
opt I :
|
[choix du mode de stabilisation] I :
| I
alt T |
[Mode 1] l Appui court sur le joystick :
Activer le mode 1
1Ly
_______ N Y™ SN L
I
[Mode 2] : I
| Double appui sur le joystick |
/ Activer le mode 2
Moins de 0,5s
entre les appuis
3
I
_______ T s 5 s s s i S 5 1t o e s i s T e s i
|
[Mode 3] } Triple appui sur le joystick o il
% Activer le mode 3
Moins de 0,5s :l
entre les appuis

Manipulation de la nacelle et du joystick

Asservissement selon mode sélectionné

Reposer la nacelle
sur son support

Accueil

Interrupteur en position 0

Voyant boitier AHRS éteint




stm [Machine a Etat] Diagramme d'états[ Diagramme d'étatsJJ

marche

I clic

Gimbless sous tension

|

: arrét

|

\

entry / change mode := 1
exit / change mode := 0

I clic

clic/C:=1 Clic

[ Repos clic Attente marche | after (2s) [clic] Initialisation
L do / Initialisation
exit/M:=1
fin Stop] i
Fonctionnement
after (0,5s) [! clic] /M :=C
clic/C :=C+1
Attente clic ) \E ‘]

after (0,5s) [clic]

Mode 1

after (1,5s) [clic]

! clic [
L

Choix mode

entry /M :=1

Asservissement

do / Asservissement en mode M

change mode

Stop

L'activité "Asservissement en
mode M" gére les actions de
déplacements sur le joystick

Accueil




