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le

jet 2025 concours Ce

CONSTRUCTION LASER ADDITIVE DIRECTE
4h calculatrice autorisée

Schéma blocs de la commande angulaire de | ‘articulation B

1= M@+ Cadi+ Q).
Solt, pour le systéme  trofs dogrs de liberts étudié

c My Mg My (s c o
Principe de fusion de la matiére et Ce | =| Ma Mo Mu || & )| c
exemples de réalisations de cordon de soudure Ce M Moy M )\ b Ca

Equations dynamiques couplées

Définition des axes rotatfs du bras articulé motorisé et
schéma cinématique en mouvement plan

Commande monovariable appliquée au modéle de comportement dynamique non linéaire couplé

@ 11 parties - 23 questions, mais pas trés long.
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Sujet 2025 concours Centrale

CONSTRUCTION LASER ADDITIVE DIRECTE
4h calculatrice autorisée

Schéma blocs de la commande angulaire de | ‘articulation B

1= M@} +Cladli+Qla)
Solt, pour le systéme  trofs dogrs de liberts étudié

Principe de fusion de la matiére et
exemples de réalisations de cordon de soudure

Définition des axes rotatfs du bras articulé motorisé et
schéma cinématique en mouvement plan

Commande monovariable appliquée au modéle de comportement dynamique non linéaire couplé

@ 11 parties - 23 questions, mais pas trés long.

@ questions classiques systeme en chaine ouverte : modele direct, démarche en dynamique ("rang
d’oignons")
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démarche ingénierie a commenter en conclusion : comparaison mesures/simulations/cahier des charges,
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Sujet 2025 concours Centrale

CONSTRUCTION LASER ADDITIVE DIRECTE
4h calculatrice autorisée
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schéma cinématique en mouvement plan

Commande monovariable appliquée au modéle de comportement dynamique non linéaire couplé

11 parties - 23 questions, mais pas tres long.

questions classiques systéme en chaine ouverte : modéle direct, démarche en dynamique ("rang
d’oignons")

comportement dynamique couplé étudié sous forme matricielle (3x3).

pas de méthode numérique, pas de réglage de correcteurs,

démarche ingénierie a commenter en conclusion : comparaison mesures/simulations/cahier des charges,
beaucoup d’asservissement, questions de bon sens et applications numériques : la rédaction doit étre
impeccable, les valeurs numériques avec unités, et bien str ’homogénéité doit étre vérifiée !
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et 2025 concours Mines-Ponts

GONIONMETRE A ACTIONNEURS PIEZOELECTRIQUES
3h calculatrice interdite

Modéle cinématique plan de la structure terminale  Modéle tridimensionnel du goniométre SmarGon

adhérence actionnewr | | actionneur 1
avance lente -« stick » rewaitrapide  « slp
b Phénomeéne de.« stick slip »

{Een]

Modéle électro-mécanique de Modéiisation du contact actionmeur-coulisseat Positon et Vitesse de | ‘organe terminal
I"actionneur linéaire piézoélectrique isation du fonneur-coulisseau en mode approche

@ 5 parties : intro, étude de la chaine de puissance, choix des actionneurs, validation des exigences de
stabilité et de précision, synthése.
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adhérence actionneur | <[ actionneur i
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5 parties : intro, étude de la chaine de puissance, choix des actionneurs, validation des exigences de
stabilité et de précision, synthése.

début assez facile fermeture géométrique, chaine de puissance, statique tres guidée,

équation électrique du piezo et traduction en schéma-blocs,

long calcul de fonction de transfert, stabilité a partir des péles de la FTBF, pas de réglage de correcteur,
diagramme de Bode a tracer,

@ dynamique classique en translation, pas d’énergétique, phénomene de slip/stick avec
frottement/adhérence,

sujet équilibré, intéressant, plutét original, garder du temps pour les questions finales faciles (conclusion).
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t 2025 Concours Commun INP

ROBOT A GEOMETRIE VARIABLE
4h calculatrice interdite

Modéle pour le franchissement d ‘un obstacle
une roue / le robot B2P2

Accélérométre ADXL335

Modéle cinématique du robot B2P2 sans et avec chenille

5 N v a, 6, i
3 \c\l/ < S | Hete) Hilo) Halp)

x.
L= T

Structure de | ‘asservissement de | 'axe d ‘inclinaison

@ 5 parties : étude des performances de franchissement et condition géométrique de fonctionnement
(chenille tendue), étude des performances des systémes de commande inclinaison et élongation pour
modifier la forme du robot, contrdle de la stabilité - étude de I'accélérométre, édition d’un rapport d’étude
(informatique commune), synthése.
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2 parties informatiques : lecture données du capteur, filtrage numérique, ITC.
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ésultats en Sll au concours 2025

moyenne 13,40 8,70 13,8 8,9 13,70 10,20 10,90
max 20 15,10 18,6 15,3 15,91 15,18 17,9
min 7,5 5,20 8,7 3,8 10,73 6,72 3,9
moy. nat. 9,33 moy. nat. 2024 11,53 moy. nat. 9,75
ecart/moy nationale 4,07 -0,63 2,80 -2,63 3,95 0,45
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Les Sll au conco

Coefficients Ecrits Concours /100  Maths

45,0 M Phys-chimie
msll
40,0

35,0

°

30,
25,
20,

0,0 II II I

©°

°

15
10

kS

w
=]

Centrale Mines ponts CCINP
4h 3h 4h 4h/2
Calculatrice Caleulats: Caleulate: P
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Coefficients Ecrits Concours /100  Maths

45,0 M Phys-chimie
msll
40,0
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30,0
25,0
20,0
15,0
10,0
5‘0 I
0,0
Centrale Mines ponts CCINP
ah 3h ah 4h/2
Calculatrice Caleulats: Caleulate: P

En moyenne coeff Maths/4 : 1h de Sl toutes les 4 h de maths!
Raisonnablement : travail régulier, 2h/par semaine + relecture avant le cours suivant
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Organisation de I'année

2h de cours/TD en classe entiere jeudi 13-15h
1h de TD en groupe jeudi 15-16h
sur 25 semaines

Début concours en 2025 : X-ENS le 14 avril

Toussaint

Révisions Statique

Cinématique CONCOURS

Asservissement

7 semaines 1
DS 1

DS1 11 octobre 2025;
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Organisation de I'année

2h de cours/TD en classe entiere jeudi 13-15h
1h de TD en groupe jeudi 15-16h
sur 25 semaines

Début concours en 2025 : X-ENS le 14 avril

Toussaint Noél Hiver
Révisions Statique Dhynequue Asservissement Langage SysML,
possenant [poroche energétiaudlill  Corvaction " [ Lecture sjets RSO NCOURS
7 semaines 1 # semainesT 6 ?Emaines 14/5 semaines
DS 1 DS 2 DS 3 DS 4

DS1 11 octobre 2025; DS2 6 décembre 2025; DS3 24 janvier 2026 ;
DS5 7 mars 2026 (Concours Blanc)
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