


GNG 2501

Manuel d’utilisation et de produit pour le projet de conception

STAND BY

Soumis par:
STAND BY FB2_2
Gerika Gauthier, 300306572
Alyssa Cadotte, 300304683
Mamoun El Bouchikhi, 300267987
<MEMBRE 4, N° D’ETUDIANT>

<MEMBRE 5, N° D’ETUDIANT>

1¢" décembre 2024

Université d’Ottawa



TADIE S MALIEIES ...ttt e e e e e e e e e et e e e e e e e e e e eeaeeeeaaaan iv

LISTE 08 TIGUIES. ...t bbbt bbbt e et e e et bbb nre s Vi
IS o (o = o] LT T S SPRSPOSTPR PP PR vii
Liste d’acronymes €t GlOSSAIIE ........uveivieuiriieiiieiisie ettt viii
R 1 oo [FTox 1 o] OSSR PRPRURURPRRIN 1
F Y o =T o ¥ TSSO PRSP PP PR PPPPI 2
(000 01T 011 o] S USSP TSRO 4
Mises en garde & AVEItISSEMENTS..........ciiiiiieieiierte ettt 5

3 POUI COMIMEINCET ...ttt ettt ettt et e b e bt e asb e et e e s rn e e nne e e nn e e beeenne e 6
3.1 Considérations pour 1a CoNfIQUIAtION ..........c.cooiiiiiiiiie e 8
3.2 Considérations pour 1’acceés des UtIliSAtEUIS .........ceeviiieiiiieiiiie e 8
3.3 Accéder/installation AU SYSEEIME .......cveiieiieiiiiie st 9
3.4 Organisation du Systeme & NAVIGALION .........ccveueiierieeiesiere e se e se e see e srees 9
311 ProtOtyPe PRYSIGQUE....cuviiiie ittt ettt 9
3.1.2  Prototype I0GICIEIS ....ccueiiiiiiiieieece s 10

3.5 QUITEEN 18 SYSTEIME ...ttt et e et re e sbe e e s e sre e e ens 11

4 ULIIISEI 18 SYSTEIME ...ttt ettt ettt sttt e e ene e 12
4.1 Ajustement d’angle horizontale ...........cccocvvviiiiiiiiiiii i 12
4.1.1  ROtation VErs 1a QAUCNE ..........oooiiiiiiiee e 12
4.1.2  ROtation VErs 1a droite........cccoieiiiiiiiieieiee e e 13

4.2 Ajustement d’angle vertical (T1E) .........corvririiiiiiicie e 13
4.1.3  AJUSEEMENE VOIS 1€ NAUL.......cviiieiiece e 13
4.1.4  AJUSEEMENT VOIS 18 DAS ... 14

5 Dépannage & assiStance (MamOUN) .....c.ccveueieerieiiieieesie e see e eeesee e esee e e sseeeesneesreeneesnes 15



5.1 Messages ou coOmportemMeENts A’ TTEUL ........eeiieiriieiiiiiiiiie et 15

5.2 CONSIAErations SPECIAIES ........cuviueieririeiieeeesie ettt 15
TR I = 01107 4 1<) TSSOSO OP TSR 15
TR N 51 - g Lo PSSR 15

6  Documentation du Produit (TOUS) ........ccceeiueiieieereiie e e se et sre e s sre e ens 16
6.1 COMPOSANES MECANIGUES .....veeeeeeteteieieeie sttt sttt se e et eese b e sbe e ene e neeneeneees 16
6.1.1 NDM (Nomenclature des MatériauX) ..........ccoueveevueiieereeriesieseesieseesaeseeseesreeneens 16
6.1.2  Liste d’EQUIPEMENLS ...c.vviuviiiiiiiiiiieesii et 17
6.1.3  Instructions de fabriCatION..........ccooeiiiiiiriiie e 18
6.1.4  ESSAIS & VAIIUALION ...ooviiiiiiiiiiiieic e e 24

6.2 COMPOSANTES BIECIIIQUES ....vveveerieeeeerieeieeeesieeste et e et e e ra e e ra e e s e sneesneeneenres 28
6.2.1INDM (Nomenclature des MaterialX) ........ccccverueeerierereriesieseseeeeseeseesie e e sesseeseesens 28
6.2.2 Liste d EqQUIPECIMIEINLS ....uveevieiiiieitieiiie st ssieesieesbeesseesteesreessbeesseessbeesseessseesseesnseesseeensee e 29
6.2.3 Instructions de fabriCation.............cooiiiiiiii i 29
LI T I T PRSP 30

6.3 CompoSaNtes [0GICIEIIES. ........covviiie e 31
6.3.1INDM (Nomenclature des MatEriauX) .........ccocereererierieeneseeee e 31
6.3.1 Liste d EqUIPEIMENLS ......eeiuiiiiiieitie ittt s e bttt e ae e e e beesnne e 32
6.3.2 INSTrUCTIONS (AIBX) .ttt 32
6.3.3ESSAIS & VAIIUALION ......oviieiiiiiiiiee et 32

7 Conclusions et recommandations pour les travaux fULUIS ...........ccooviiiiiienencncseeeees 34
S =1 o] [ oo -] a1 [ USSR 35
APPENDICES ...ttt e e e s e s a e e e ab e e e ba e e e ar e e et e e e e e e naeeannen 36
9  APPENDICE I: Fichiers de CONCEPLION ........ciieiieeieieeie e sieesie ettt e e sre e 36



10 APPENDICE II: Autres Appendices

Table des matieres




Figure 1 - Prototype (Produit) FINal.........ccoooiiiiii i 3

Figure 2 - Démonstration du fil USB branché dans I'ordinateur .............ccccoevvereiienenscneneenen, 6
Figure 3 - Démonstration du fichier zip et ficher extracted.............ccocviveviciicic s 6
Figure 4 - Démonstration de l'application dans les fichiers..........ccccooiiiiiiiiiiii e, 7
Figure 5 - Démonstration de I'INErface ..o 8
Figure 6 - Démonstration de l'installation de 1'application ............ccccoiiiiriiiiiiieic e, 9

Figure 7 - Démonstration du bouton de l'interface (fleche vers la gauche) et la rotation

VEIS 12 QAUCNE @SSOCIEE .....vcviieieieie ettt reereeneene e e e s 12
Figure 8 - Démonstration du bouton de l'interface (fleche vers la droite) et la rotation vers

12 AFOITE ASSOCIEE ....e.veveeietiesie ettt e s et e et e st e et e e be e s e e seesa et e nbesteereasearaeneeneens 13
Figure 9 - Démonstration du bouton de l'interface (fleche vers le haut) et le mouvement

VEIS 18 NAIT GSSOCIER ... .ueiiieiieiieiete ettt ettt bbb e s e st e e st e sbesbeebeeseeneeneenes 14

Figure 10 - Démonstration du bouton de I'interface (fleche vers le bas) et du mouvement

VEIS 18 DAS @SSOCIE ...ttt bbbttt et e e n e nes 14
Figure 11 - Démonstration de la base a I'aide du site web Maker Case ...........ccoceevvveneiiinniennn, 18
Figure 12 - Démonstration de I'application INSKAPE ........ccccvveiieiiciiciiccece e 19
Figure 13 - Démonstration de I'emboitement des planche mdf qui ont été coupeé..............cc....... 19

Figure 14 - Démonstration du placement du stepper motor et support 3D dans la boite

Figure 15 - Démonstration du placement de moteur et Arduino dans la boite MDF

(incluant le fils USB qui SOrt du troue dus COLE)........ceviirieiririeieesiereee e 20
Figure 16 - Configuration Ultimaker pour imprimer le poteau en 3D ........cccocevveveiieieeie s, 21
Figure 17 - Positionnement du moteur dans 18 POteaU...........cccceriiiiiiiiieieee e, 21
Figure 18 - Démonstration du placement du bearing sur le couvercle de la boite MDF .............. 22



Figure 19 - Boulons entre bearing et poteau de SUPPOIt........cciveeiieiiieciie e 23
Figure 20 - Fixé le couvercle a1a boTte MDF ... e 24
Figure 21 - Prototype MECANIGUE L.....c.eoivieieiiecie ettt sre e re e ste e e saaenne s 25

Figure 22 - Démonstration de la qualité 3D non satisfaite, un probleme d'emboitement et

AES FESIAUS NETASTES ...ttt et bbb se et b bbb n et anes 27
Figure 23 - Configuration de CIFCUIT .........ceoiiiiiiiite e 30
Liste de figures

Vi



Liste de tableaux

LI Lo T T I Aol 10111111 ST OSUSSPRS viii
TaDIEAU 2 = GIOSSAINE ...ttt e b e b e beetesneesreeneeas viii
Tableau 3 - Nomenclature des materiauxX MECANIGUES .........ecveeverieerieeriesieeseesieseeseesreseesreeeens 16
Tableau 4 - Tableau de résultats d’essai physique pour la compatibilité .............ccccevvriiiiiinennnn. 25
Tableau 5 - Tableau de résultats d’essai physique pour la qualité 3D .......cccccevviieiieivciieseeneen, 26
Tableau 6 - Nomemclature des matériaux El€CrIQUE .........cceevveiiiieiieie e, 28
Tableau 7 - Tableau de résultat des essai logiciels/connections pour la fiabilite ....................... 30
Tableau 8 - Tableau de résultats d’essai logiciel pour la fiabilité (vitesse de réponse)................ 33
Tableau 9 - Tableau de résultats d’essai logiciel pour I’esthétique et simplicité..............ceevrnnne. 33
Tableau 10 - Tableau de résultats d’essai physique pour la compatibilité ..............ccocvvvvivinennn. 34
Tableau 11 - DOCUMENES FEFEIENCEES ........ooiiiieieeeeee et 36

vii



Liste d’acronymes et glossaire

Tableau 1 - Acronymes

Acronyme

Définition

Tableau 2 - Glossaire

Terme

Acronyme

Définition

viii



1 Introduction
Ce manuel d’utilisation et de produit (MUP) fournit les informations nécessaires a tous

ceux qui souhaitent contréler I’angle de leur téléphone a partir d’un portable en raison d”handicap
ou non pour utiliser efficacement le support de téléphone (Stand-By) et pour la documentation du
prototype. Le document inclue le processus de conception et de fabrication, une liste d’étapes
pour I’utilisation du produit final ainsi qu’une énumération de précautions.
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2 Apercu

Le projet consiste a développer un appareil démontable et simple d’utilisation qui permet de tenir
et d’ajuster I’angle d’un téléphone cellulaire tout en étant contrdlé sans les mains via Sesame
Enable pour des personnes avec des limitations physiques.

Sesame Enable est un outil qui permet de contrdler la souris de I’ordinateur en suivant les
mouvements de téte. L ’application nécessite la caméra du portable afin de suivre les mouvements
de I’utilisateur et donc une caméra externe (teléphone) est essentielle pour pourvoir assister a des
rencontres en ligne. Ceci dit, les limitations physiques de I’utilisateur les empéchent d’ajuster
I’angle du téléphone comme ils souhaitent. Le produit permettra d’ajuster le téléphone a partir du
portable au lieu d’étre manuel.

Les besoins fondamentaux dont le produit doit satisfaire sont la simplicité d’utilisation, la facilité
pour le démontage et I’installation, la compatibilité (diverses grandeurs de téléphone) et la
fiabilité.

Ce projet est né du besoin spécifique de notre client mais il peut aussi étre utile pour des
personnes avec un handicap similaire ou méme sans handicap. Par exemple, si vous faites une
présentation en ligne et que vous vous déplacez, en utilisant notre produit vous pourriez faire en
sorte que la caméra suive votre mouvement pour toujours étre au centre de I’image.

Notre produit présente plusieurs avantages :

Tout d’abord économique puisqu’il est trés peu coliteux pour les fonctionnalités proposées par
rapport au marché actuel. Tous les composants sont recyclables et durent longtemps.

De plus, notre produit est également compatible avec tous les téléphones de facon verticale ou
horizontale, et tous les systemes d'exploitation, ce qui le rend accessible a tous.

Pour la conception mécanique, nous avons opté pour une base stable et des matériaux durables.
Comme vous pouvez le remarquer la hauteur est idéale pour aligner le téléphone avec le visage
avec un ajustement précis grace a un mouvement assez net et fluide. Sa taille compacte et la
rapidité du montage permet d’utiliser le produit dans n’importe quel espace de travail.

Pour l’interface, il s’agit d’une petite boite discrete qui s’affiche au coin de I'écran, idéale lors
d’appels vidéos. Mais I’interface peut tout de méme étre déplacée n’importe ou sur I'écran, 1a ou
c¢a vous conviendra le mieux. Nous avons voulu la garder trés simple et intuitive, avec peu de
couleurs afin de s’adapter a tout le monde.

Nous avons adopte un design minimaliste pour garantir simplicité et efficacité et également afin
que notre produit s'integre discretement dans votre espace de travail sans prendre trop de place et
étre dérangeant. Ainsi, tout en maintenant un codt de production réduit, nous rendons cette
technologie accessible a tous.
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Figure 1 - Prototype (produit) final

Le produit comprend une rotation 360 degrés horizontal ainsi qu’un ajustement vertical de 180
degrés. L’installation et I’utilisation du logiciel se fait en 3 étapes simples et I’interface comprends
que 5 boutons a fonction intuitif pour promouvoir la simplicité d’utilisation.

La base est faite en bois, le corps en plastique (PLA) et le reste en métal, il y a un mécanisme de
rotation compose de roulements a billes pour des mouvements fluides. Le microcontrdleur qui
interprete les commandes envoyeées via I’interface est un Arduino uno. L’interface utilisateur est
une petite boite de commande qui s’affiche sur 1’écran et qui peut étre déplacée a volonté.

Le mode d’acces utilisateur est simplement 1’ouverture du programme, la mise en place du
téléphone sur le support, ensuite, 1’utilisateur n’a qu’a utiliser I’interface pour ajuster I’angle du
téléphone.
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Teléphone

Support ajustable

Interface

¥

Microconfrdleur

Ajustement

Conventions

Ce document ne suit pas de conventions stylistiques ou syntaxiques spécifiques. Les informations
et instructions sont présentées de maniere claire et concise pour garantir une compréhension facile.
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Mises en garde & avertissements
Avant d’utiliser le produit il faut considérer les notions suivantes :

1. Ne pas tourner le support de téléphone pour le mettre a I’envers lorsque le téléphone est a
I’intérieur. Malgré que le support s’agrippe au téléphone il utilise aussi la force de gravité
pour le garder en place, si le tout est a ’envers le téléphone risque de glisser et tomber.

2. Assurez-vous que votre ordinateur ait une batterie suffisante pour supporter I’énergie
électrique requise par les 2 moteurs du produit.

3. Ne pas forcer le mécanisme de rotation a la main, cela risque de le casser.

Apercu 5)



3 Pour commencer

1. Brancher le prototype dans I’ordinateur

Figure 2 - Démonstration du fil USB branché dans I'ordinateur

2. Installer Zip file sur GitHub : https://github.com/AlexMclvor05/SesameScripts.git

Name B Date modified Type
M SesameScripts 2024-11-16 10:12 PM File folder

B8 SesameScripts 2024-11-22 10:15 AM Compressed (zippec

Figure 3 - Démonstration du fichier zip et ficher extracted

Pour commencer



2. Naviguer au bin et Ouvrir I’application

- testing' > SesameScripts » i Search bin

1l Sort cos (F Details

Narme ate madifiec Type

I8 SesameScript 2024 0:19 PM Application

. Documents

& Pictures

W BigTable

Figure 4 - Démonstration de I'application dans les fichiers

3. L’application se connect automatiquement au prototype qui est branché et est prét a utiliser.
Presse les boutons directionnels pour bouger la caméra. Presse le bouton EXIT pour terminer
I’application.

Pour commencer 7



Figure 5 - Démonstration de I'interface

3.1 Considérations pour la configuration
Prototype physique:

Le prototype est branché avec une Fil A a C que tu dois connecter a ton ordinateur pour communiqué
et pour donner de la puissance. Le prototype contient un fil a I’extérieur de la boite

Prototype logiciel:

L’ application communique avec un ordinateur placé dans le prototype a 1’aide d’une fil USB.
L’application peut étre agrandit ou rétrécit en trainant le bord de I’application. L’application ne
fonctionne que sur OS windows.

3.2 Considérations pour I’accés des utilisateurs

Les utilisateurs qui pourraient utiliser ce produit serait tous ceux qui posséde une prise de type
USB sur leurs ordinateurs. Un ordinateur qui comprend Windows est également préférable. De plus,
il n’y a pas de restrictions au niveau de I’utilisation de I’interface étant donné qu’il peut étre utilisé
avec une souris d’ordinateurs ou tout autre accessoire ainsi qu’avec des applications tel que Sesame
Enable. Toutefois, il est recommandé¢ d’avoir de 1’aide pour placer le téléphone lors de ’utilisation
si I’on est dans I’incapacité de le faire seul.

Pour commencer 8



3.3 Accéder/installation du systeme

Pour I’installation du support de téléphone (Stand-By) sur un espace de travail, il est d’abord
recommandé de le placer sur une surface stable. Un fil de type USB doit alors étre placer dans un
port USB d’un ordinateur afin d’accédé a ses fonctionnalité et pour alimenter celui-ci. Le support
du téléphone situé sur le dessus du moteur peut étre ajustée selon la direction de notre choix; il suffit
le tourner manuellement pour un placement horizontal ou vertical de I’appareil.

Dans le cas de I’interface et du logiciel, notre prototype ne contient aucun login afin de simplifier
I’utilisation de notre systéme. Le systéme est ainsi allumé et en marche dés le branchement du fil
USB dans I’ordinateur. De plus, il suffit d’ouvrir et télécharger le fichier comprenant I’interface
partagé pour débuter 1’opération du Stand-By. La taille et la position de I’interface peut étre modifié
selon le choix de I’utilisateur. Effectivement, maintenir la souris sur ’interface permet de le bouger
n'importe ou sur la page d’accueil. Cliquer sur le coin permet également de controler les dimensions
de I’interface.

3 ETAPES SIMPLE

« T = ? ThisPC * Desktop

0O Name

~ 3 Quick access
m Desktop a A'd% : i %
L v

Documents

Démarrer I'application Choisir un direction

~—

‘ Placer la fenétre a I'endroit dé;é
Figure 6 - Démonstration de I'installation de I'application
3.4 Organisation du systéme & navigation
3.1.1 Prototype physique
3.1.1.1 Composantes principale
Le prototype comprend une base, un poteau de support, un moteur au-dessu, un support de

téléphone, un arduino et un moteur intérieur. Les moteurs permettent des mouvements soit 180

Pour commencer 9



degrés vertical pour un et rotation de 360 degrés horizontale pour 1’autre. La base permet de
support et contient les composantes électrique. Le poteau sert de support et donne de la hauteur au

prototype. Le support de téléphone représente 1’endroit ou le téléphone est placé.

3.1.1.2 Accessoires et connections au composante principale

Les moteurs et I’arduino sont join a 1’aide de fils male-male et méle-femmelle. Entre la base et le
poteau il y a un roulement (‘bearing’) qui est viser au dessus de la base et attacher a 1’aide de
boulon au poteau. Le poteau est imprimé en 3D et comprend une tige qui entre directement dans
I’axe du moteur interne et une fente au-dessu au quel est glisser le moteur externe (du haut). Le

support de téléphone est clampé au moteur externe via sa plague de métal.

3.1.2 Prototype logiciels

3.1.2.1 Composante principale

Pour des prototypes logiciels: Décrivez en termes généraux l'organisation du systeme (la
composante principale, le menu systéme ou la page d'accueil) et les chemins de navigation aux
fonctions principales (comment les pieces sont liées ensemble). Chaque fonction du systéeme doit
étre décrite sous un en-téte de sous-section distinct, le cas échéant. (Alex)

L’application

Le prototype comprend une application que I’utilisateur interagit avec directement et du
codage sur notre Arduino. L’application contient un Ul avec 5 boutons, une pour chaque direction
requise, et une pour fermer I’application qui a le text ‘EXIT’. A chaque fois qu’un bouton est pressé,
le code cherche pour une connexion a I'Arduino et ensuite envoie une message Sérial au Arduino,
soit “w’, ‘d’,’l’,’r’. C’est charactéres représente la premiére lettre du direction voulu, soit
up’,’down’,’left’,'right’.

Code Arduino

Pour commencer 10



Le code sur I'Arduino est constamment en train de voir s’il a regu une communication sérial.
Lorsqu’il en recoit, il le décode. Si le message recu est €gal a un des charactére ‘u’, ’d’, ’I’, ’r’, il
bouge le prototype dans la direction voulu. L'Arduino est connecté au moteur stepper et au servo de
fagon qu’on peut bouger les moteurs dans la direction voulu.

3.5 Quitter le systeme

Prototype physique : Le systéme doit étre débrancher de I’ordinateur lors de la fin d’utilisation et

placer dans un endroit sec et stable.

Prototype Logiciel : Pour quitter I’interface, il suffit de cliquer le bouton exit (au milieu) pour
désactiver I’acces aux moteurs.

Pour commencer 11



4 Utiliser le systéme

Les sous-sections suivantes fournissent des instructions détaillées, étape par étape, sur la
facon d'utiliser les diverses fonctions ou caractéristiques du support de téléphone (Stand-By) par
suite de I’installation décrit ci-dessus.

Pour toutes les instructions qui suive, si la souris est contrdlée a I’aide de Sesame Enable il
faut placer sont curseur sur la boite désirer et resté sur cet endroit sans bouger. Un cercle
apparaitra et une couleur verte définira lentement sa circonférence. Il faut garder sont curseur au
méme endroit jusqu’a ce que le vert fait un tour complet du cercle. A cet instant plusieurs options
apparaitra, il faut répéter le processus ci-dessus pour faire un ‘left clic’.

4.1 Ajustement d’angle horizontale

Un fois installer, soit, Stand-By branché au portable et I’application en marche, il s’agit de choisir
une direction d’ajustement. En ce qui concerne les ajustements d’angle horizontale, il s’agit d’une
rotation du poteau de support, le moteur du dessus ainsi que le téléphone qui font tous la méme
rotation. Les rotations sont tous fixé en incréement de 5 degrés et peut compléter une rotation de
360 degres.

4.1.1 Rotation vers la gauche

Prenons, en premier lieu, I’ajustement d’angle horizontale vers la gauche, il s’ agit
d’appuyer sur la fleche de direction gauche dans I’interface afin d’observer une rotation vers la
gauche du téléphone et le poteau de support (voir figure ...).

Apres }

Avant T | EXIT

Figure 7 - Démonstration du bouton de I'interface (fleche vers la gauche) et la rotation vers la gauche associée

Utiliser le systéme 12



4.1.2 Rotation vers la droite

Pour, I’ajustement d’angle horizontale vers la droite, il s’agit d’appuyer sur la fleche de
direction droite dans I’interface afin d’observer une rotation vers la droite du téléphone et le
poteau de support (voir figure ...).

Apres
P < EXIT

Avant

Figure 8 - Démonstration du bouton de I'interface (fleche vers la droite) et la rotation vers la droite associée

4.2 Ajustement d’angle vertical (tilt)

Le produit peut faire des rotations horizontales ainsi que des ajustements d’angle vertical
(‘tilt” en anglais). Il est important de noter que la rotation et 1’ajustement d’angle vertical ne peuvent
pas étre effectué simultanément. Le mouvement affect uniquement le téléphone (et la partie qui
tiens le téléphone). L’ajustement vertical est en incrément de 3 degrés et peut effectuer un
mouvement de 180 degrés.

4.1.3 Ajustement vers le haut
Afin d’ajuster ’angle du téléphone vers le haut, il s’agit d’appuyer sur la fleche verticale

vers le haut dans I’interface pour observer un mouvement du téléphone vers le haut (voir figure ...).

Utiliser le systéme 13



() = = X

< EXIT >

Avant Apres

Figure 9 - Démonstration du bouton de I'interface (fleche vers le haut) et le mouvement vers le hait associée

4.1.4 Ajustement vers le bas
Afin d’ajusté I’angle du téléphone vers le bas, il s’agit d’appuyer sur la fleche verticale vers

le bas dans I’interface pour observer un mouvement du téléphone vers le bas (voir figure ...).

< EXIT >
Avant Aprés

Figure 10 - Déemonstration du bouton de I'interface (fleche vers le bas) et du mouvement vers le bas associé

Utiliser le systéme 14



5 Dépannage & assistance (Mamoun)

5.1 Messages ou comportements d’erreur

1. SiI’appareil ne bouge pas apres une commande, veuillez vérifier que le cable USB est
bien branche au microcontrdleur et que I’interface utilisateur est active. Si le probleme
persiste, veillez & ce que votre ordinateur fournit assez de puissance a I’appareil.

Si I’interface utilisateur ne répond pas, redémarrez le logiciel.

En cas de mouvement saccader, verifiez si des débris sont présent dans le roulement a
billes. Sinon, appliquez une petite quantité d’huile de moteur légere.

wmn

5.2 Considérations spéciales

Pour garantir une utilisation optimale, placez I’appareil sur une surface stable et plane.
Veillez a ne pas dépasser la charge maximale de 300 g et évitez d’ajuster le téléphone
manuellement, afin de préserver les composants mécaniques. Faites attention au branchement des
fils, le code couleur doit étre respecter pour le bon fonctionnement de 1’appareil.

5.3 Entretien

Ce produit n’exige pas un grand montant d’entretiens, il nécessite simplement les suivants;

1. Dépoussiérer le produit une fois par semaine pour éviter un glissement de la base,
garantir un mouvement vertical et horizontale fluide et le changement d’orientation du
téléphone (portrait ou landscape).

2. Ajouter de I'huile & moteur sur le roulement (‘bearing”) au-dessus de la base a tous les
6 mois.

3. Nettoyer le port USB du portable les fils USB du produit a tous les 2 mois pour assurer
une connexion efficace

5.4 Assistance

Si vous rencontrez des problemes persistants ou afin d’obtenir une assistance d’urgence, contactez
notre équipe d’assistance technique.

Vous pouvez joindre Mamoun EIl bouchikhi par courriel a mamounelbouchikhi@gmail.com pour
tout probleme matériel.

Pour tout probleme technique ou logiciel, veuillez contacter amciv054@uottawa.ca.

Le support en ligne est disponible du lundi au vendredi, de 9h a 16h afin de garantir une
expérience utilisateur optimale.
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6 Documentation du produit (tous)

6.1 Composantes mécaniques
Les composantes mécaniques du prototype finale comprennent les systemes ci-dessous : La base,

Le poteaux de support, le support de téléphones, les moteurs.

6.1.1 NDM (Nomenclature des Matériaux)

Tableau 3 - Nomenclature des matériaux mécaniques

Composantes Prix Liens
Inkscape : Gratuit en ligne https://inkscape.org/
construction des

fichiers  pour la
découpe laser

Makercase : site web | Gratuit en ligne https://en.makercase.com/#/
pour la formation de
la base

MDF : planche de | 3,50$ pour %4 https://makerstore.ca/shop/ols/products/mdf
1/8 de pouces et de ¥
de pouces 2,503 pour 1/8

Bearing pour les
mouvements fluides
sur la base

Fils de PLA Gratuit dans le | https://makerstore.ca/shop/ols/products/materio3d-
Makerstore, sinon | pla-3d-filament

30% pour utilisation
personnelle
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dimensions de M4,
longueurs de 12 mm

Stepper motor : situé 16,993 | Amazon!
dans la base

26.99% Amazon
Moteurs d’angle
verticale : situé sur le
dessus

9.34% Temu
Support de téléphone

Home Depot

Vise : dimensions de 3.50%
M6, longueurs de 3/8
Boulons et écrous : 3.50% Home Depot (in store)

6.1.2 Liste d’équipements

1. Imprimante 3D

2. Coupe Laser (Laser Cutter)

3. Tournevis

1 https://www.amazon.ca/Stepper-39-3in-Printers-Extrude-

1pc/dp/BOCKYLC7P2/ref=sr_1_17?crid=2P20ZM2AAXIQF&dib=eyJ21joiMSJ9.DHFMxop9PAwIDWwI9g--

izGxGJudpxZuS5JGmHhXPAY A-

jbQEmsiMelYRdRiZsxBf3xYhuAfbtXWHaEhOIExykyY6E9 BVomxaMIvtB6VKeZ6DTMXiYjR4kiwlvw_Fyj5Z

DuiwbyxgFXUmKRWFkZh J32ELx62kcpf4SRbl1UI6XxnmwEe8eFT66BPKpIXQrRWI-

K9y8JK2CdkiCl6CwtZBIUEZzIK84ytIxO7qn2jSGJc5KsIO6Hx2aV4gKIUUYK6hGEzdjmIG-

3_FDheN2IMs9A8LtkbMTDaFuUAyIkXKuE. sOaDNhVZuLfwWm_tz6aae4skIRIrORfmzTx-

aBQcWo&dib tag=se&keywords=stepper%2Bmotor&qgid=1733004815&sprefix=stepper%2Bmotor%2Caps%2C171

&sr=8-17&th=1
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4. Perceuse (au besoin)
5. Colle a bois
6.1.3 Instructions de fabrication

Boites ouvertes de la base:

1. Utilisé le site web Maker case pour la création de la base; il s’agit d’une boite ouverte aux
dimensions de 4x5 pouces avec 2 pouces de hauteurs. Il faut utiliser le MDF de ¥4 de pouces

pour cette opération

Units

Width
Height

Depth

Material Thickness b

/ain (0.236) : : 4

Custom Thickness A |
Edge Joints

Drag to Rotate
Downioad Bax Plans Scroll to Zoom

Figure 11 - Démonstration de la base a I'aide du site web Maker case

2. Télécharger les fichiers (PVG) et télécharger 1’applications Inskape. Ouvrir le fichier

directement dans I’applications. Modifié le fichier pour obtenir I’image ci-dessous:
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Figure 12 - Démonstration de I'application Inskape
3. Respecter les conditions énumerées ainsi que les étapes d’utilisation de la découpe laser
fournit par le Makerlab?

4. Coller et emboiter les pieces une dans I’autre avec de la colle a bois

Figure 13 - Démonstration de I'emboitement des planche mdf qui ont été coupé

Position de I’Arduino, et du stepper motor dans la boite

2 https://en.wiki.makerepo.com/wiki/Digital technologies/Laser cutting/Laser cutting- Beginner
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1. Imprimer le fichier ci-dessous, a I’aide de I’imprimante 3D pour stabiliser le moteur dans la

base

2. Apres 'impression, mettre le moteur dans le support et coller le support dans la boite comme

dans I’image-ci-dessous

Figure 14 - Démonstration du placement du stepper motor et support 3D dans la boite MDF
3. Placer I’Arduino a c0té du moteur comme dans 1’image-ci-dessous. L’Arduino peut
également étre collée a la base avec de la colle chaude sans danger. Attention, faite en sorte

qu’il est positionné de maniére a ce que le fil USB puisse sortir par 1’ouverture dans le mur

de la base.

Figure 15 - Démonstration du placement de moteur et Arduino dans la boite MDF (incluant le fils USB qui sort
du troue dus coté)

Assemblage du poteau de support, moteurs d’angle verticale ainsi que le support de téléphone
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1. Imprimer ce fichier ci-dessous pour la création du poteau de support. Attention, veuillez
position 1’objet de fagons a ce que la base carrée se retrouve en hauteur dans I’imprimante

(image)

 yom—

Ulti N

=

Figure 16 - Configuration Ultimaker pour imprimer le poteau en 3D
2. Assembler le moteur d’angle verticale dans la fente du poteau et percer une vis dans le milieu

de la base du moteur afin de le stabiliser (voir la figure ci-dessous)

Figure 17 - Positionnement du moteur dans le poteau
3. Positionner le support de téléphone de maniére a étre en contact avec la tige de métal

supérieur du moteur (voir figure ci-dessous) et enclencher le mécanisme d’agrippement
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Couvercle de la boite et bearing

1. Créé un fichier comprenant un simple rectangle de (4x5) avec un trou de diametre d’un
pouce comme dans 1’image ci-dessous (figure 10)

2. Utilisé la découpe laser en faisant attention au instructions précises. Le MDF utilisé dans ce
cas-ci est le 1/8 de pouces

3. Positionner le bearing de maniéres a ce qu’il soit parfaitement aligné au trou créer sur le
dessus du couvercle. A ’aide d’un tournevis. Visser les vis M6 (voir NDM) directement
dans le MDF via les trous du bearing. Faire chaque trou. Attention de ne pas trop plié la

planche de MDF lors de ce processus.

Figure 18 - Démonstration du placement du bearing sur le couvercle de la boite MDF

Assemblage du poteau a la base
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1. Maintenant que le bearing est bien positionner sur le couvercle, I’assemblage du poteau a la
base peut étre accomplit. Prendre les boulons et les mettre précisément dans les trous du
poteau

2. Aligner les trous du poteau sur la piéce supérieure du bearing de fagons a ce que les boulons
puissent traverser les trous du poteau de support et ceux du bearing

3. Visser ou tourner les écrous sur chaque boulon jusqu’a ce que les poteaux ne puissent plus

se déplacer

Figure 19 - Boulons entre bearing et poteau de support
4. Coller le couvercle au reste de la base en s’assurant que toute composantes €lectriques est
bien placer. De plus, s’assurer de bien reli¢ le stepper motor au poteau en assemblant le trou

de la base carré du poteau a 1’axe du moteur.
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Figure 20 - Fixé le couvercle a la boite MDF
6.1.4 Essais & validation

1. Support de téléphone

Nous avons tout d’abord essayé de produits notre propre support de téléphone avant I’achat

d’un déja commercialiser. Voici les tests associés :
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Figure 21 - Prototype mécanique 1

Tableau 4 - Tableau de résultats d’essai physique pour la compatibilité

Téléphone avec
étuit

Compatibilité en
largeur [mm]

(Téléphone fait dans

Compatibilité en
épaisseur [mm]

(Téléphone fait dans

Compatibilité en
longueur [mm]

(Téléphone fait dans

’appareil) ’appareil) I’appareil)
Valeur attendu 123.8 - 163 58.6 - 130.1 6.3-9.4
iPhone 15 150 8.5 75
iPhone 12 150 10 77
Samsung S9 150 8 72
iPhone 13 150 8 73
iPhone 14 Pro 154 9 76

Valeurs idéal (dimensions du téléphone de notre client actuelle) : 162 x76.5x8.8 mm

Analyse des résultats : Comme observé ci-dessus, 3 des téléphones testés ne rentre
malheureusement pas dans notre prototype en raison du niveau de 1’épaisseur. En effet, il semble
que celui-ci peut seulement adapter des épaisseurs de 8 mm et moins ; ce qui cause un conflit si 1’on

compare cette contrainte aux valeurs attendues dans notre spécification cible ainsi qu’au CPX de

compatibilité pour divers modéles de téléphone. Toutefois, la longueur et la largeur semble étre une
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réussite puisque que tous les téléphones répondent aux critéres. Notre prototype peut donc s’adapter

aux longueurs de 150 mm et plus et a des largeurs de 72 mm et plus.

Tableau 5 - Tableau de résultats d’essai physique pour la qualité 3D

Test Séparation de la | Qualité des pieces | Assemblage
base imprimé
Valeur attendue Séparation de la|Les piéces impriment | Les pieces
base sans laisser de | correctement et peuvent | s’emboite
résidue. établir leur fonction correctement et font
un mouvement
fluide.

Résultats

Toutes les pieces
se sont séparées de
leur base
correctement sauf
la plaque arriére
qui a du résidue
qui prévient de
bien se viser (voir

figure 2 ci-dessou).

Toutes les piéces ont
imprimé correctment sauf
la base du mécanisme ainsi
la plaque d’avant (attaches
brisées). La base du
méchanisme n’a pas été
placer du bon cété lors de
I’imprimerie ~ ;  ayant
données lieu a quelques
défauts dont le manque
d’un détail important (trou
pour mettre le spring). Voir

figure 3 ci-dessou pour

démonstration visuelle.

La majorité des
piéces peut étre
assemblé

facilement.

La plaque de face
ne s’attache pas
correctement (voir

figure 4 ci-dessou)
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Figure 22 - Démonstration de la qualité 3D non satisfaite, un probléme d'emboitement et des résidus néfastes

Conclusion finale du test

Ce support n’était pas a la hauteur de nos attentes et n’aurait pas survit une utilisation prolongee.
Effectivement, la qualité était fragile aprés I’imprimerie 3D malgré des résultats concluent pour les
dimensions. C’est donc pour cela que nous avons acheté un support déja sur le marché (et tester)

pour promouvoir la fiabilité de notre prototype finale (voir NDM) .

2. Poteaux de support (essais sur ’imprimante 3D)
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6.2 Composantes électriques

Les composantes électriques de ce sous-systeme comprennent : connections de 1’Arduino aux
moteurs.

6.2.1NDM (Nomenclature des Matériaux)

Tableau 6 - Nomemclature des matériaux électriques

Composantes Prix Liens

Fils males-males 1$ Makerstore:

https://makerstore.ca/shop/ols/products/jumper-

cables-pack-of-10

Fils femelle-femelle 1$ Makerstore:

https://makerstore.ca/shop/ols/products/jumper-

cables-pack-of-10

Arduino Uno 15.25% Makerstore:

https://makerstore.ca/shop/ols/products/arduino-

uno-r3-clone
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Arduino Motor control | 5$ Makerstore:

shield https://makerstore.ca/shop/ols/products/arduino-

motor-control-shield

6.2.2 Liste d’équipements
1. Pince a dénuder

2. Petite pince

6.2.3 Instructions de fabrication

1. Placer le Arduino Motor control Shield sur I’ Arduino Uno en alignant les tiges de metal
sur les 2 bords au trou du Arduino Uno (aussi au bord)

2. Utilisé 3 fils males-femelle pour faire la connection entre 1’arduino et le servo motor du
mécanisme d’ajustement d’angle vertical. Attache le coté male des 3 fils a la section
Servo_2 du Arduino Motor control Shield et le c6té femelle au moteur. Chaque fils doit
étre placé au bonne endroit (voir la figure de configuration de circuit)

3. Utilisé 4 fils male-male pour faire la connection entre I’arduino et le stepper motor.
Attacher 2 fils au section M3 de ’arduino et 2 fils dans la section M4 de I’arduino,
I’autre co6té du fils s’attache au stepper motor comme le démontre la figure de
configuration de circuit)

4. Attacher le fil USB dans la section USB de I’arduino Uno.
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Energie
électrique

6.2.3 Tests

Figure 23 - Configuration de circuit

Le seul test effectuer pour la connections électrique est pour vérifier la fiabilité du systéeme en

assurant une bonne connections ainsi qu’une interface qui permet d’associé les données d’input a

au bon mouvement des moteurs comme output.

Tableau 7 - Tableau de résultat des essai logiciels/connections pour la fiabilité

Direction d’essai

Numéro d’essai

Résultat [succes si les moteurs
font on mouvement dans la
bonne direction]

Angle vers le haut

Valeur attendue

Téléphone bouge dans I
direction vertical vers le haut

1

Mouvement vers le haut

2

Mouvement vers le haut

Valeur attendue

Téléphone bouge dans g

direction vertical vers le bas
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Angle vers le bas

Mouvement vers le bas

Mouvement vers le bas

Rotation vers la droite

Valeur attendue Téléphone bouge dans g
direction horizontal vers I3
Rotation vers la gauche gaUChe
1 Mouvement vers la gauche
2 Mouvement vers la gauche
Valeur attendue Téléphone bouge dans I
direction horizontal vers 13

gauche

Mouvement vers la droite

Mouvement vers la droite

Analyse des resultats :

Les résultats de ce test valide nos attentes. Il garantit que les directions entrées dans le logiciel
correspondent au mouvement actuel du mécanisme. Ce test sert de communication pour démontrer
la fonctionnalité de notre concept ainsi qu’une vérification des connections électriques.

6.3 Composantes logicielles

Les composantes logicielles dans ce sous-systeme comprennent : I’interface, codage de 1’ Arduino.

6.3.INDM (Nomenclature des Matériaux)

Composantes/Bibliotheque Prix Liens
Arduino IDE Gratuit Software | Arduino
Eclipse Gratuit Eclipse IDE | The Eclipse

Foundation

Documentation du produit (tous)

31



https://www.arduino.cc/en/software
https://eclipseide.org/
https://eclipseide.org/

6.3.1 Liste d’équipements

1. Ordinateur

6.3.2 Instructions
Application:
1.Choisir le language de programmation de ton choix
2.Rechercher les bibliothéques d’interface pour ce language
3.Rechercher les bibliothéques de communication serial pour ce language
4.Creéer une interface avec des boutons directionelle

5.Lier votre communication Sérial avec lorsqu’un bouton est pesser

En alternative tu peux utiliser le code open source que j’ai mise sur GitHub:
https://github.com/AlexMclvor05/SesameScripts.git

Arduino IDE code:

1. Trouver la bibliothéque pour bouger les moteurs stepper et servo
2. Rechercher comment ouvrir une communication sérial
3. Bouger le moteur lorsque tu recois 1’information voulu

En alternative tu peux utiliser le code open source que j’ai mise sur GitHub:
https://github.com/AlexMclvor05/SesameScripts.git

6.3.3Essais & validation

1. Vitesse de connections
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Tableau 8 - Tableau de résultats d’essai logiciel pour la fiabilité (vitesse de réponse)

Essais

Temps de réponse [secondes]

1

0.05674

0.05874

0.04673

0.04446

0.04986

0.04991

0.05004

0.05476

Ol N0 blWIN

0.05122

=
o

0.05116

Moyenne

0.05136

Valeur attendu

<0.1

Analyse:

Selon les données ci-dessus, la vitesse du logiciel semble avoir un temps de réponse rapide qui
surpasse nos valeurs attendues ; ce qui est une réussite. Le client n’aura donc pas de soucis de délai
lors de I'utilisation du programme en tant que tel.

2. Estéthique de I’interface

Tableau 9 - Tableau de résultats d’essai logiciel pour ’esthétique et simplicité

Test # De boutons # d'étapes Esthétique

Résultat 5 1 Couleur noir et blanc
Symbole simple

\Valeur 1-7 <3 Aucune couleur

attendue

Esthétique simple

Analyse : Chaque valeur attendue a été atteinte lors de la création du programme. Il n’a donc

pas d’amélioration majeure a effectuer au niveau de la simplicit¢ d’utilisation et des

caractéristiques visuelle.
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3. Incrémentation des moteurs via le codage de I’ Arduino

Tableau 10 - Tableau de résultats d’essai physique pour la compatibilité

Numéro d’essai | Angle d’essai [degré] Résulats [commentaire sur le succes]
Valeur attendue 2° Idéal

1 1° Beaucoup trop petit, movement minimal

2 2° Beaucoup trop petit, movement minimal

3 3° Trop petit, movement minimal

4 5° \Valeur idéal

5 10° Trop gros mouvement

6 20° Beaucoup trop gros, mouvement extréme

Analyse des résultats:

Selon les essais exécuter, notre valeur initiale attendue (spécifications cibles) n’était pas idéale et
fonctionnelle lors de ce prototype. En effet, nous avons remarqué qu’un angle de 5 degrés était
optimale pour atteindre une compatibilité verticale adapté aux besoins de notre clients en
comparaison d’un angle de 2 degrés. Ce test nous a permis de gagner une compréhension plus
approfondie sur les différents angles et les effets que ceux-ci apportent sur les mouvements de nos
moteurs.

7 Conclusions et recommandations pour les travaux futurs

Pour conclure, ce projet nous a donner 1’opportunités d’apprendre de nouvelle habilitée de
travail autant techniques que sociales (travail d’équipe, présentation orales, ect). Pour arriver a ce
niveau, nous avons passé plusieurs jours au Makerspace pour apprendre correctement 1’utilisation
des imprimantes 3D et des découpes lasers. De plus, nous avons passees plusieurs heures en
équipes a apprendre nos forces et faiblesse afin de créer un environnement agréable et inclusifs
pour tous. Afin d’améliorer notre prototype final, il pourrait &tre intéressant d’ajouter un Face
Tracking mode ou notre stand soit en mesure de suivre les mouvements de 1’utilisateurs. Ceci
pourrait donner le choix d’un travail manuel (cliquer sur les boutons) ou automatique. 1l serait
¢galement important d’ajouter un dispositif de changement de batteries pour ne pas complétement
utilisé la batterie de I’ordinateur. Un bouton ON and OFF était aussi planifiée mais pas inclus en
raison d’un manque de temps et d’un budget serré.
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9 APPENDICE I: Fichiers de conception

Tableau 11 - Documents référenceés

Nom du document

Emplacement du document et/ou URL

Date d’émission
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10 APPENDICE II: Autres Appendices

Vous pouvez inclure d’autres travaux critiques et importants ici. Peut-étre qu’ils ne sont
pas importants dans la structure de ce document mais doivent étre inclus.
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