ROBOT MIR : Machine d’inspection des réacteurs rapides
CORRIGE

Question 1.
:I IfUI LI} Iat;Ul S
d’état
: s~ Informations Informations !
5 ~ utilisables utiles i
i par la P.C. ) i
Consignes ACQUERIR | / | TRAITER | | COMMUNIQUER
Ordres |
(ombilical) !
" Interface de |
: Géné tachy Automate :
! communication !
Do WM
Chaine d'information _
Matiére
d’oeuvre
i Energie i
i [ disponible I
. | ALIMENTER MODULER CONVERTIR TRANSMETTRE :
: j S |
i ; AGIR :
; Alimentation /| carte de Moteur CC réducteur
: /| pilotage :
i Energie modulée ou ;| Energie utile / Energie |
! T ; . - i ) e Effecteur |
! sécurisée adaptée nécessaire :
b e e e e e e e e e e e e e e e e e — e e e e e e = _——
Chaine d’énergie
Matiére
d’ceuvre+

valeur ajoutée



Question 2.
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Question 4.

Om
Exprimer la fonction de transfert H ,(p) = ﬂ

U(p)

Exprimer les gain statique K1 et constante de temps T1 correspondants, en fonction de Ka, R et J.

et la mettre sous forme canonique du premier ordre.
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Question 5.
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Question 6.
Représenter la réponse indicielle @ma(t) du moteur. Donnez les caractéristiques de cette courbe (tangente a
l'origine, valeurs particuliéres, temps de réponse a 5%). Précisez les axes.
Représenter la réponse indicielle mma(t) du moteur
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Question 7.

- U(p)zR'IA(p)+EA(p) (1)

- CmA(p)+CmB(p) = ‘JmeA(p) (2’)

- EA(t) = KA'QmA(p) (3%

- Cu(P) =K, 1.(p) (4’)

Question 8.
Compléter alors les zones grisées du schéma bloc du moteur. Comment peut-on qualifier la grandeur cmg sur
ce schéma ? Cms Cmg perturbation
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Question 10.

Exprimer la fonction de transfert H,(p) =

Qm, (p)

B
Exprimer le gain statique K2 et la constante de temps T2 correspondants en fonction de Ka, R et J.

et la mettre sous forme canonique du premier ordre.
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Représenter la réponse indicielle oma(t) du moteur
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Question 13.

En supposant des conditions initiales nulles, exprimer les fonctions de transfert A(p) et B(p) en fonction de 3, 3,
y et Meq.

Dans le domaine de Laplace :
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Question 14.
| Stabilité, rapidité, précision, amortissement
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