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Cinematique sur i axe

Mesure de I'accéelération lors d'une chule libre

On ldche le capteur DynNOVA en position verticale depuis une hauteur connue au-dessus d'une plaque de mousse.
L'acquisition se fait suivant l'axe Z du capteur. Le capteur subit la pesanteur 'g’ dés qu'il est libéré.
On mesure également le temps qu'il a mis pour parcourir la hauteur de chute. On peut ainsi vérifier les lois de pesanteur.
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Position el accéleralion d'un maobile sur un banc

On propulse le cavalier CinNOVA sur un banc a l'aide du lanceur électromécanique fourni.
Les capteurs de position et d'accelération intégrés au cavalier acquiérent les données.
Les données sont transmises en temps réel sur PC. On peut analyser efficacement la cinématique du cavalier propulsé.
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Chocs élastiques, inélasliques
Avec 2 cavaliers CinNOVA, sur lesquels on installe des amortisseurs plus ou moins mous,
ou des masses supplémentaires pour modifier la poids, on peut réaliser ainsi I'analyse du
lorsque ceux-ci entrent en collision et caractériser la nature des chocs (élastiques, inélastiques).

On fait varier le type de surface de réception lors de l'expérience de chute libre et on
analyse les réactions et la nature du choc que subit le capteur DynNOVA.

Lorsqu'on lache le capteur DYynNOVA sur une mousse treés flexible, 2 T —
plusieurs rebonds sont mesurés, ceux-ci étant de plus en plus amortis,
I'énergie cinétique n'est pas conservée, le choc est inélastique.
En comparant les niveaux d'accélération des rebonds, on peut en J
déterminer le coefficient de restitution. '
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Plan incline, froltement solides, fluides

On suréléve l'une des extrémités du banc pour créer une inclinaison.
Le cavalier CinNGVA va prendre de la vitesse, on peut rajouter ensuite des frottements
solides ou fluides (avec des aimants par exemple) pour induire un freinage.

Le plan incliné MLP 360 permet de faire rouler le capteur DynNOVA autour de son axe Z
avec un angle d'inclinaison ou de le faire glisser le long du plan grdce au palet MLP 363.
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Mouvements rectilignes

Y

> Expeériences sur les lrajecloires reclilignes, les vilesses el les accéléralions
> Le cavalier CinNOVA est équipé de capleurs de paosilion el d'accéléralion sur un axe
> Le capleur DynNOVA acquierl I'accéléralion el la vitesse angulaire sur 3 axes
> Capleurs sans fils, adaplables dans de nombreuses expériences

> Elude de Ia chule libre, du plan incliné, des chocs el des forces de froltements
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Laogiciel d'acquisition fourni
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Cavalier CinNOVA Capleur DynNOVA
Cavalier sur roulement a billes Cenlrale inerlielle sans fil
Compatlibles avec les bancs MLB el OBP Aulonomie 8 heures, rechargeable par
Autanomie 8 heures, lransmissian sans fil transfo 8V secteur (fourni)
Pasition et accéléralion sur un axe Accéléralion linéaire sur les 3 axes
Accessuoires pour ajout masse/ressort Vitesse angulaire aulour des 3 axes
Logiciel, recepteur bluetaoth, chargeur inclus Lagiciel el recepteur blueloath inclus
CMC 444 360,00 CMD 333 420,00
Banc pour Ia cinémalique Plan Incliné réglable
avec lanceur éleclromécanique pour guidage capleur
Banc haule stabilité el faible frottement Structure métallique
Lanceur éléclromécanique 3 une extrémité Réglage de Ia penle de I5° 8 75°
Butée amartissante a I'aulre extrémilé Serrage par bouton molelé
Hauteur et inclinaisan ajustable Longueur 50cm, Largeur 10cm
L.120cm MLB 120 350,00¢ Bords releves pour guidage
L.200cm MLB 200 390,00 MLP 360 180,00
Pack complet Palel supporl de capleur
Cinémalique sur banc pour éludes des froltements
I banc de cinémalique 2m Permel d'uliliser le capteur DynNOVA sur le
I Ianceur électromécanique plan incliné pour les glissements.
2 cavaliers CinNOVA Protege le capteur d'évenluelles substances
Accéssoires pour I'élude des chocs qui peuvent élre mises sur le plan incliné
Ressorls, masses, lampons, aimants pour ajouter/réduire les frattements.
MLB 944 990,00 MLP 363 40,00
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Mesure de la force cenfrifuge

Vilesse de rotalion el force centrifuge

On utilise le systéme centrifugeur MRC 360, le capteur DynNOVA et une alimentation variable T
Avec le systeme d'attache sur tige, on fixe le capteur DynNOVA sur 'un des bords de l'axe rotatif i CENTRIFUGE

La distance de fixation par rapport au centre est réglable afin d'étudier l'influence du rayon =Ma’r
On équilibre le systéme en plagant la colonne de méme masse que le capteur sur le rayon choisi
A l'aide d'une alimentation a courant continu 0-12V, on pilote la vitesse de rotation de l'axe .
On lance l'acquisition du capteur pour obtenir les données du gyromeétre et de l'accélérométre
On mesure la vitesse de rotation autour de I'axe Y, qui correspond a la vitesse du mobile en rotation % RavoN
On mesure l'acceleration suivant l'axe Z, qui correspond a l'effet de force centrifuge

Deux entrées pour fiches 4mm permeltent de
connecler une alimentation variable 3 courant

conlinu pour régler Ia vitesse de ratation 'w'. \

Une masse d'équilibrage peut élre ajoulée
el fixée sur I'autre extremilé de Ia lige.

Le capteur DynNOVA est fixé sur I'une des
exlremilé de la lige. 58 masse M esl connue.

Le rayon R d'élude peut élre
madifie, il suffit de rappracher le
capteur du cenlre.

Le systeme est monlé sur un lrepied lourd avec plots
anlidérapanls lui assurant sa bonne stabililé.

On séleclionne ici les courbes
que I'on souhaite afficher
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MGuvements

> Expeériences sur les rofalions, moments cinéliques, forces centrifuge...

> Placement sans fil du capteur DynNOVA sur vos montages dynamiques

> Capteur de forme cylindrique, équilibré suivant Z el ulilisable comme maobile
> Données gyromélriques pour Ia mesure des vilesses de rofalion

> Données accéleromélriques pour Ia mesure des accéleralions subies

Le capleur DynNOVA esl équilibré suivant son axe Z.

Sa forme cylindrique permel de le faire rauler sur Ia Iable el de réaliser
facilement des expériences sur les froltements solides.

En placant des aimants d'un volume el d'une masse connue hors de
I'axe Z du capleur, on madifie son moment d'inerlie.

Un phénomeéne d'oscillalions amorlies autour de I'axe Z est alors créé.
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Elude des forces, vitesses et accéléralions d'un Elude du moment cinélique d'un cylindre équilibré ou
mobile en rofation. deséquilibré par des aimants.

Mesure de Ia force centrifuge.

NOVA

Systéme centrifugeur Capteur DynNOVA
a vilesse PIID" able Centrale inerlielle sans fil
Sur lrépied stable, enliérement métallique Autanomie 8 heures, rechargeable par
Axe rolalif inox diamétre 10mm transfo 8V secteur (fourni)
Rayon réglable de 10 3 20 cm Accéléralion linéaire sur les 3 axes
Vilesse réglable par alimentalion variable Vitesse angulaire autour des 3 axes
Douilles 4mm, tension max 12V Lagiciel et recepteur bluetoath inclus
MRC 360 390,00 CMD 333 420,00
Lol d'aimants pour Systeme d'attache pour lige
maodificalion du moment Support de capteur DynNOVA adaplable sur
b . les liges de diamélre standard 10mm.
d'inertie Permetl de s'adapter nolamment sur I'axe
10 disques aimanlés de diamélre 5mm oscillant des pendules pesants.
10 disques aimanlés de diamélre 8mm Serrage par bouton molété en acier
Dimensions el masses connues Position ajustable
MOA 099 24,00 MOA 0I0 36,00
Balle de mousse pour élude | Systéeme d'altache a crochel
des mouvementls en 30 Support de capleur DynNOVA muni d'un |
Balle en mousse ferme avec ouverture | crochel permeltant de posilionner celui-ci au
prévue pour l'inserlion du capteur DynNOVA. bout de fils et de ressorls. Le capleur
Permet de faire un suivi des accélérations et| DUnNOVA est alors directement ulilisable
forces subies sur les 3 dimensions de Ia comme une masse & crochet de part son
Irajectoire du ballon. équilibre el son poids de 100g.
MOA 098 48,00 MOA 016 36,00
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gscillations lires el TGrrcees

Oscillateur harmonique

On utilise le capteur DynNOVA comme une masse que I'on vient accrocher au bout d'un ressort.

Le capteur étant équilibré suivant l'axe du ressort, on obtient un systéme d'oscillations harmoniques.
On ecarte le lanceur de sa position d'équilibre d'une distance connue et on lance l'acquisition.
Connaissant la masse du capteur, on mesure la période d'oscillation et calcule la raideur du ressort.
Les amortissements diis aux frottements peuvent également étre évalués.

Certains ressorts vont avoir un effet de torsion en plus de leur étirement vertical, cela se traduit
alors par un phénomeéne de battement, clairement visualisable avec le capteur DynNOVA.
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Oscillalions forcées, Résonance
Un systéme de bielle-manivelle est couplé a un ressort. Le capteur DynNOVA est suspendu a ce dernier.

La vitesse de rotation de la bielle-manivelle est commandée electriquement via un moteur continu.
La fréquence de l'oscillation est donc réglable et permet de faire une recherche de résonance.

On peut alimenter le moteur par une

- [ o rampe de tension qui va augmenter
-7 progressivement Ia vitesse de rotalion
du disque el donc permeltre un

balayage des fréquences d'oscillalions

- 2 du ressorl. On peut ainsi éludier les
i régimes kransilaires el Ia résonance.

e ] vomsg

Le capteur DynNOVA peut rouler sur lui-méme.

I suffit de le lacher sur un des bords de la rampe

Grdce au gyrométre, on suit I'évolution de sa vitesse d'oscillation
Grdce a l'accélérometre, on observe les variations de vitesse subies
En associant les 2 données, on peut étudier le comportement
complet du mouvement amorti en chaque instant.

(___Déconnecter Débuter Acquistion | Exporter [ Zoomdorgine

Accéliration Lindaire

Acceleration
05g

12 ax a : 0843759
. y =

= o i e
= o
.05
On suit les accéléralions sur les o

axes X el Y qui permeltent de /

reperer les changements de vilesse X

el le comportement suivant le profil * * z = !
de Ia rampe. Ve i e

-15625 degré/se.

1500

1000

Le capleur roule sur lui-méme - Bamad 3550
aulaur de I'axe Z.
Le capteur gyrométrique vous o
donne ainsi I'évolution de 53 =~ ——3
vilesse le long de Ia rampe el son e
amaorlissement au cours du lemps

degréieec

L'acquisition a duré: 0 min 50 5 787 ms
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Mauvements ascillants

> Expériences sur les oscillalions el les amorltissements avec un pendule
> Couplage du capleur DynNOVA avec les acquisilions tradilionnelles analogiques
> Panel complel de données sur la Posilion, Ia Vilesse, I'Acceleralion
> Elude approfondie possible des freinages el des moments d'inerlie

Systeme de
'8 freinage solide par
friction

Communication Bluetooth /
4

Le logiciel vous affiche en Portée > 5m

lemps réel les données des 3
axes de I'accéléromélre et
des 3 rolalions du gyromélre.

Placez en quelques
secondes le capleur
DynNOVA sur I'axe du
pendule a I'aide du
systeme d'altache pour

lige
///HH,HII[H\\
> \\\\\\\\\\\\\\\
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La force de freinage par courant de Foucaut est
réglable en ajustant Ia distance de I'aimanl.

La comparaison peul élre faile facilement avec le
systeme de freinage par friction également
disponibles sur nos pendules.

NOVA

Pendule haule slabilité Capleur DynNOVA
Pendule pesant complel, couplable 2 a 2 Centrale inerlielle sans fil
Sysleme de freinage fluide el solide Aulonomie 8 heures, rechargeable par
Sorlies analogiques servopolentiomélre kransfo 9V secteur (fourni)
Moment d'inerlie réglable Accéléralion linéaire sur les 3 axes
Elude possible de Ia lorsion Vitesse angulaire aulour des 3 axes

Lagiciel el recepteur blueloath inclus

Simple - MOP 100 990,00
CMD 333 420,00

Double - MOP 200 1980,00

Systeme d'oscillations forcées| Systeme d'altache pour lige
Systéme de bielle manivelle molorisée, Support de capteur DynNOVA adaplable sur

Vilesse de rolalion du disque réglable les liges de diamélre standard 10mm.
Entrainement d'une lige de diamelre I0mm | Permel de s'adapter nofamment sur I'axe
Systeme d'altache du capleur DynNOVA oscillant des pendules pesants.
Ensemble monlé sur roulements pour Serrage par bouton molété en acier
faibles frottements Position ajustable
MOF 120 450,00 MOA 0I0 36,00
Systeme d'oscillations libres | Systeme d'allache a crochel
Compasilion : Support de capteur DynNOVA muni d'un !
Potence a haulteur réglable (max Im) crachel permelttant de positionner celui-ci au
Embase en V en fonte boul de fils el de ressorls. Le capteur
Systeme d'attache du capleur DynNOVA DynNOVA esl alors directement ulilisable
Jeu de 3 ressorls d'éludes comme une masse a crochel de parl son
equilibre el son poids de 100g.
MOL 130 150,00 MOA 0I6 36,00
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NulA

Capleur Dynamique Sans Fil

Mesures instantanées d'accéléralion sur 3 axes, X-Y-Z2

Mesures instantanées de vilesse angulaire autour des 3 axes X, Y, Z
Fréquence d'échanlillonage 100 Hz, enlierement aulonome el sans fil )
Capteur équilibré avec farme el moment d'inertie facilement déterminable . [
Aulonomie 8 heures, rechargeable par lransformateur secteur 9V [/ |
Acquisition direcle via lagiciel el données facilement exportables ‘;“ ] / \
Fourni complel avec logiciel, clé de reception bluetooth el chargeur [/ /A '
Logiciel compalible Windows XP, 7, 8, 10 (32 el 64 bils]

i N\ N NN

ace el intuitive

NEEIEY "

Une acquisilion direcle, effic

I. Choisissez el seleclionnez le capteur bluelooth

2. Déemarrez I'acquisilion el réalisez volre expérience,
les 6 données sonl acquises en lemps réel

A tm e VTN ERTRRTRVAT ATAVAVAY A RS S e et 3. Seleclionnez et affichez a taul moment les axes qui vous
intéressent. L'echelle s'ajuste automaliquement.

4. Réalisez un zoom en encadrant un morceau de courbe

5. Cliquez n'importe ou sur les courbes pour avoir les
données numériques X, Y, Z a un lemps donné

6. Exporlez vos données sur un laogiciel de traitement

Un logiciel ouverl, des données exportables

Vous pouvez exporter vos données vers volre logiciel habituel

Récuperez taules les valeurs de maniére organisée sous forme de fableur

Données mises en forme el exporlables en formal TXT, £S5V, XLS, XLSX...

Testé avec Ia grande majorité des logiciels d'exploilation ulilisés dans I'enseignement

amiques pour 420€TTC !
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