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Description

Hoverboard, balanced scooter, gyroboarder ou encore Self-balancing scooter en anglais tous ces noms
désignent en réalité un méme objet qu'est le gyropode sans guidon

L’hoverboard est sans doute 'un des moyens de déplacement le plus amusant et distrayant qui soit.

En fait, cet engin est doté d’une ergonomie etd'undesign épuré qui font de Iui un objet trés convoité.
Facile d’apprentissage, son principe de fonctionnement est simple et intuitif : se pencher en avant pour
avancer, se pencher en arriere pour reculer. C'est ce qu'on appelle le self-balancing. Il allie simplicité,
rapidité et efficacité.
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Le systéeme didactisé

L’hoverboard didactisé est équipé d'une carte d’acquisition qui communique en Bluetooth avec
I'ordinateur et le logiciel d’acquisition fourni.

L’hoverboard est livré avec un banc pour permettre d’analyser son fonctionnement sans avoir a monter
dessus.

Le nombre de grandeurs acquises et la qualité des mesures permet de réaliser de multiples activités
expérimentales.

Ce support est particulierement adapté au nouveau programme de SSI sur le théme de la mobilité des

personnes. Il permet de balayer 'ensemble des compétences a traiter en SSI. .
Systéme sur banc
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L'instrumentation de I'Hoverboard

L'instrumentation intégrée dans I'Hoverboard permet de mesurer :

e Les courants et tensions dans chaque phase moteur -

e Les courant et tension de la batterie 12 0o NI e ——L
e Lesangles d'inclinaison des pédales S8 ol I —

[ ]

Les vitesses angulaires des deux roues

Le logiciel permet d’analyser plus particuliérement le traitement de l'information pour obtenir la vitesse
angulaire des roues (codeur incrémental).

Les signaux électriques au niveau de chaque moteur sont exploités pour pouvoir afficher la puissance
consommeée par chaque élément.

Les trames Bluetooth et I2C sont également analysables.

L Courbe théorique

Divers outils sont disponibles dans le logiciel pour post-traiter les résultats : affichage de trajectoire,
données statistiques, superposition de courbe théorique Le logiciel associé

Le boitier de mesures (Option)

'Ce boitier optionnel permet de réaliser la mesure directe a l'oscilloscope des signaux suivants :

e Les points de mesure V1, V2 et V3 permettent de visualiser directement a 'oscilloscope les 3
tensions de commandes des phases du moteur de roue

e Les points de mesure Ha, Hb et Hc permettent de visualiser directement a 'oscilloscope les
images tensions des courants dans les 3 phases du moteur

e Le point de mesure Sa permet de visualiser la trame image de la position angulaire de la
plateforme

Les ressources de I'Hoverboard Le boitier de mesures
L’ensemble des ressources de I'Hoverboard est téléchargeable sur www.campus-ip.fr dans la

rubriqgue communautés.
La description SysML complete du systéme est fournie.

La modélisation 3D sous Solidworks permet d’observer l'intérieur de 'Hoverboard et réaliser diverses
simulations.

Un dossier technique complet présentant un historique de 'Hoverboard et un comparatif avec
d'autres gyropodes, la réglementation en vigueur, la structure du systéme et le descriptif des
composants est fourni. Il est accompagné d’'une documentation d'utilisation du logiciel.

Des activités pratiques autour du théme mobilité des personnes sont proposées :

Analyse fonctionnelle et structurelle de 'Hoverboard
Analyse et prévision de la cinématique de I'Hoverboard
Etude de I'autonomie et des puissances consommées
Analyse des modes de fonctionnement et de communication
Prévision des performances de fonctionnement limites Modélisation 3D
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