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OBJECTIFS

Outil de mesure embarqué
Efforts appliques sur chacune des pédales
Aucun dispositif sur le marche

UTILISATIONS

R&D
Médical
Sportif

REALISATIONS

Pédale Instrumentée commercialisable
et autonome




Modele statique
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Conception

Dimensionnement des capteurs

- estimation des efforts maximaux

Sprint, 2000 W a 150 t/mn : F, = 1500N

Littérature @ Fy = 200N , F, = 150N

Pédale dynamométrique Qﬂi

REALISATION VALIDATION
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Electronique embarquée

Interface graphique
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Electronique embarquee
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Electronique embarquée

Pédale dynamométrigue ﬁ

REALISATION VALIDATION




Etalonnage des capteurs

Machine traction INSTRON 6025
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METHODE | Validation pédale assemblée

Composante Verticale

Pedale dynamomeétrique Q

REALISATION VALIDATION



METHODE

Composante Frontale

Pedale dynamomeétrique

£

REALISATION

VALIDATION
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METHODE

Composante Transversale

FT

Pedale dynamomeétrique

REALISATION VALIDATION
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RESULTATS

Force verticale

Tres bonne linéarité
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Essais en conditions réelles

Réalisés a Sherbrooke (Québec) :

= Pédale dynamometrigue montée sur un velo

= Essal sur tapis roulant
= 200 a 400 W

Puissance imposee par :
- une charge a l'arriere du cadre
- une cadence de pédalage
- un developpement

Mesures avec une semelle de force

Pédale dynamométrique ‘Qni

REALISATION

VALIDATION
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Essais en conditions réelles

capteur force
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Résultats

Exemple a 400 W
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Résultats
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Exemple a 400 W
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Résultats Position du point d’application
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Reésultats Centre de pression

Pedale dynamomeétrique Q E

REALISATION VALIDATION




Résultats
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Pedale Breveté (societe LOOK)
En cours...
Une paire de péedales est en développement

= Transmission HF vers un botitier

= Développer un logiciel de traitement de données

Etudes a venir...

Mesure des efforts dans différentes conditions
Réglage des cales, hauteur, ...

Exploration fonctionnelle

Perspectives
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