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Portique de prise de mesures sur modeles réduits
de laboratoires hydrauliques

Dans le cadre de la
mod!lisation et de la
simulaton de ph!-
nom"nes hydrauliques
tels quelvolut ion mor-
phologique de lits de
rivi“res ou [''coulement
# lentrle de chenaux
d'acc"s # une !cluse, ke
MET Klinistere de
I'Equipement et des
Transports) sest
lquip! d'un portique 4
axes pour d!placer des
capteurs # difflrents
endroits de leurs
mod"les r!duit s hydrau-

liques.Untel portique se dewit d'$tre # la foir!cis et tres liger

.WOWa opt! pour une

solution originale de positionnement paraser et th!od olite .

Une structure mecanique kg're et demontab le ¥

Leportigue de mesure deant $tre facilement d!pla-
&able sur un mod"le r!duit et d'un mod"le r'duit # un
autre,il a 't! con&u sous forme de 12 modules qui
peuvent $tre d'mont!s et transport!s sans devoir faire
appel # des engisde levage ou # un quelconque
outillage. Dun poids totd inflrieur # 350 lg,la I'g"ret!
de cette structure alit cgpendant # I'encontre de
la rigidit! requise pour dteindre les pr!cisions -
de positionnement demand!es.

Pour palier cette faible rigidit! du portigue de mesure
une solution originale a !'t! mise en oeuvre : un

thlo dolite vise une cible plac'e pr's du capteur de
mesure fix! au bas de I'axe vertitanesurant ainsi les
positions des axes hazontaux X et'Y et permettant de
les amener gadement # I'endroit demand!, en int!-
grant automatiqguemernt les d!formations m!caniques
issues des difflrets axes.
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Unlaser pilote I'axe vertical avec une repet itivit « de " 0,05 mm

Laprofondeur d'immersion des sordes dansl'eau des mad”les
rlduits hydrauliques dot $tre ma%ts!e avec une t"s grande
pricision; maisvu lafaible rigidit! de la structure du portique,
cette pricision ne pouvait $tre atteinte pa des maqens
classiquestels que des ®deurs de position, des r"gles de
mesure ou m$me urh!o dolite classique
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La ®lution retenue consiste # g!nlrer, depuis I'extlrieur de la
maquette hydraulique, un plan lase gréce # un g!n!r ateur laser
tournant. Un capteur linlaire embarqu! au basde laxe \ertical
d'tec te ceplan lase et peut corriger saposition enZavec uner!p!-
titivit! de 50 microns.

et un inclinom!tr e @rrige la verticalite de la structure avec une
rep otitiv ite de " 05#

Les d!formations de la dructure pouvant induire une non verti-
cait! de l'axe Z, un inclinom"tre 2 axes permet de alculer les
corrections # gporter aux axes horizontaux X etY pour en tenir
compte.

Linterface operateur

- Un!cran tadile prlsente clarement les nhformations utiles#
l'op!r ateur :
*laposition de chacun des axes,
*|e gatut du portique,
*lescommandes eternes re&es
*lesfen$tres davertissemerts diverses
*|le mode de bnctionnement.
- Une tour lumineusepermet # wn op! rateur distant du poste
de ontr+le d'$tre inform! visuellement du statut du portique.
- Linterface avec le pogramme de corir+le du METa 't! r! alis!
en LABVEW.
- Une tll'lcomma nde compacte permet ax op!r ateurs de
ploter les 4 @esen manueltout en
lestant juste #c+! de la maquette.

Interface op!r ateur sous CVI

Lasecurite n'a pas t! n!glig'e, magr! |'environnement de bboratoire :

-Tout le plrim"t re du portique est pot!g! par 1 c6ble situ! # 80cm du sol qu
adionne un interrupteur d'arr$t d'urgence lorsquon tente de le franchir et quil se
tend alors egessivemert.

-Une sir'ne averti les op!r ateurs avant tout d!p lacement de fun des axes.



