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Le but du TP était de comparer les écarts entre théorie (logiciel), théorie (ce qui était prévu
lors de la fabrication)

et la réalité. J'ai eu du mal avec le logiciel, je ne savais pas a quoi correspondaient certaines
données et aussi pour trouver des valeurs numériques (par exemple celle du moment
d'inertie J) a I'aide de courbes expérimentales.

CCp

TP de CCP je suis tombée sur le robot Ericc ;
je I'ai bien réussi jusqu'a que je bloque sur la maniére de trouver des valeurs numériques a
partir des courbes.

CCp

Mon oral de Sl ne s'est pas tres bien passé. Je suis tombée sur un petit robot dont je devais
étudier le bras élévateur

ou était fixée une webcam. L'aspect expérimental était trés prononcé, il fallait savoir
interpréter des courbes, en général, et il n'y avait pas beaucoup de questions ol on pouvait
utiliser ses connaissances de cours...(formules, etc).

CCp

Pour le tp CCP SI, je suis tombé sur Maxpid.

Etude du comportement maxpid vis-a-vis d'une perturbation, choix d'un correcteur.
Maxpid "allongé" auquel on faisait

faire des commande de position au moyen de matlab + simulink. La perturbation devait
étre créée par le candidat en interposant une force avec le stylo contraire au mouvement
du bras.Je n'ai pas pu traiter le tp en entier sur les 2h, sachant qu'il contenait 26 questions.
A noter dans les commentaires jury, attitude, etc: ne pas hésiter a appeler le jury, car il ne
viendra pas forcément de lui-méme vérifier notre avancée. Ne pas hésiter a "sauter" des
questions théoriques (voir certaines pratiques) pour avancer et en faire un maximum. C'est
tout ce que j'ai pu relever sur les "conseils" indirects que le jury m'a donné.
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Honnétement j’étais trés énervé en sortant de I'épreuve. Je suis déja tombé sur une
webcam

(jamais entendu parlé), quand Jane prend le méme sujet que I'année derniére c’est assez
rageant.Honnétement j’étais trés énervé en sortant de I'épreuve. Je suis déja tombé sur
une webcam (jamais entendu parlé), quand Jane prend le méme sujet que I'année derniere
c’est assez rageant.

Dés le début j'ai fait une introduction (contexte industriel, présentation des composants,
etc...) mais il m’a coupé au bout de 30 secondes : « Bon bref, vous avez fait une question ?
», donc j’étais un peu surpris.

Pour le sujet en lui-méme je ne peux pas le qualifier de « difficile », mais je dirais plutot
gu’il était trés mal posé. L’aide était vraiment succincte (logiciel skylab je crois) et
beaucoup d’informations étaient inutiles. Il y avait une question ou il fallait calculer
I'inertie équivalente du systeme, or on nous définit une inertie équivalente du moteur.
Avec le recul c’était stupide : il fallait utiliser le fait que { systeme} = { moteur + réducteur }
qui était donné et identifier I'inertie dans le temps de réponse de la boucle ouverte. Bref, si
je n’ai pas traité cette question c’est parce qu’elle était tres mal posé (pas de grandeur
d’entrée, de sortie, on nous donne une courbe qui ne servait a rien, bref...). Il m’a aussi
demandé comment fonctionnait un potentiométre.

Ensuite, utilisation de SW pour déterminer un couple résistant di au poids, on devait le




mettre dans le logiciel skylab, sauf que je n’ai pas compris comment ce couple a été inséré
dans le logiciel, en fait I'examinateur m’a dit qu’il avait fait une linéarisation et que j’avais
juste a rentrer les valeurs, et bien sir je devais me débrouiller comme je pouvais pour
rajouter un correcteur Pl alors que je n’ai jamais utilisé le logiciel... J’ai demandé a
I’examinateur mais j’étais tres tendu a ce moment-Ila.

Pour la conclusion, rien a dire, je me suis retenu de lui demander quelle était I'intérét de
faire une conclusion si on n’a pas fait d’intro, mais déja que ma note n’était pas fameuse, je

n’allais pas faire une Merlini.

Trés mauvaise impression en sortie donc, j’ai trouvé que mon TP de 3/2 était beaucoup
plus clair et mieux posé que ce... « TP »,

Examinateur assez étrange.

Cccp

Lors de mon oral de CCP je suis passée sur le robot ERICC. C'était un sujet totalement basé
sur de I'automatique,

avec étude sans correcteur avec comparaison entre simulation et tests et ensuite le choix
d'un correcteur qui pourrait améliorer les performances.

Cccp

Le support réel était un drone. lls I'ont adapté en ne laissant qu'une partie de celui-ci. Il
était dans une boite, deux moteurs alimentent des hélices latéralement opposées qui font
balancer la structure autour d'un axe. Il possédait deux modes de fonctionnement. On
pouvait le piloter manuellement ou par un logiciel. Le TP était essentiellement tourné sur le
choix des parametres du correcteur qui permettrait de respecter le cahier des charges. Il y
avait une partie théorique qui consistait a réciter la feuille récapitulative des correcteurs
gue vous nous aviez donné ( merci !! ). Une partie expérimentale ( manipuler I'engin faire
des conjectures et chaines d'énergie/d'info). Ensuite le travail était essentiellement sur
ordinateur, identifier un premier/second ordre par sa courbe expérimentale, faire des
calculs de gain, temps de réponse etc.. Justifier une modélisation du systeme toute faite
sur un logiciel type simulink, puis I'utiliser. Appliquer un théoreme fondamental de la
dynamique.

A chaque fois il fallait valider/réfuter suivant le type de correcteur proposé les différents
éléments du cahier des charges.

A noter qu'il était explicitement demandé de proposer un poster en fin de tp résumant la
démarche effectuée !

L'examinateur était trés froid donc je n'ai aucune idée de comment je m'en suis sorti !

Cccp

Le sujet portait sur la barriére de péage sympmactjelque chose comme c¢a) avé
I'étude d’un cycle de fermeture et d’ouverture dinisut de répondre a la
problématique 'ensemble motoréducteur et variagsthil capable d’entrainer la
barriére malgré le grand nombre de cycle réalisgisriteres du cahier des charg
était mentionnés : le temps de fermeture de labbkriprécision de la position et le
couple maximal délivré par le moteur.

Dans la premiére partie on prend connaissanceghosiet il nous pose des
questions sur l'utilisation du potentiometre pooaniaitre la position de la barre
plutét qu’un codeur incrémental ou absolu. Ensaitégide du graphique
représentant la consigne de vitesse du motoréducteuloit calculer le temps
nécessaire pour fermer la barriere et comparer laveadeur théorigue. On calcule

es

aussi le temps de fermeture avec les courbes effestpar le logiciel d’acquisition




et on compare les trois valeurs. Dans la deuxiémigepon utilise une simulation
SolidWorks pour calculer le couple maximal en fatsattention au fait que le
couple calculer par SolidWorks c’est celui du réducet le couple demandé c’est

celui du moteur. On nous demande également quetdesocapteurs permettant de

connaitre un couple. Dans la derniere partie ors mimmande de modifier un
graphset pour prendre en compte I'échauffement aligum et du variateur (ajouter
une étape d’attente dans le cas ou la températtiteop €leveée).

Pour conclure on nous demande une petite syntleebendemble du TP qui
regroupe « les points les plus importants du TPla eponse a la problématique.
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Pour centrale je suis tombée sur un TP sur un pans@aire et son capteur
photoélectrique. Le but était d’étudier le dimensiement du capteur pour que la
réception de lumiére soit optimale. Pour fairenfessures on disposait d’'un panne
solaire, de son capteur et d’'une source de lungiged’on va pouvoir faire pivoter
autour d'un axe verticale.

Le panneau solaire est monté avec deux moteursequnettent de le faire pivoter
selon deux axes perpendiculaires : Nord-Sud eO&sist. |l peut étre utilisé en
mode manuel (des boutons sont utilisables surpéneypermettant de faire bouge
le panneau selon les deux axes) ou en mode autpredte panneau va
automatiquement suivre la source de lumiére losyld bouge). Le capteur est
composeé de 4 cellules photoélectriques séparéampagspece de piece dontla b
serait une croix et de longueur assez grande (zaéed de centimétre). On dispos
aussi d’'un banc d’essai pour faire des tests stapéeur avec une source de lumié
d’intensité variable et un emplacement pour le@apfon utilise celui présent sur
panneau qui est amovible) qui peut pivoter auteusah axe verticale avec un
curseur permettant de mesurer I'angle entre latime principale de la lumiére et
I'axe principal du capteur.

Le logiciel d’acquisition permet d’afficher diffamtes courbes plus ou moins utileg
comme la variation des angles NS et EO (I'azimotjamction du temps, les vitess
de rotation, la tension délivrée par le capteunerément en fonction du temps oy
cette méme tension en fonction des angles soitoNES.

Dans la premiére partie on prend en main le systaree notamment une chaine
d’énergie et une chaine fonctionnelle a remplirlgudoc réponse et le repérage d
différentes pieces de la chaine d’action (motedducteur, roue et vis sans fin,
capteur) sur le systeme. Ensuite on étudie le aapdm fait la courbe, d’abord

avec le logiciel d’acquisition, de la tension d&de par le capteur en fonction de
I'angle d’azimut. On met en évidence une plage glemdurant laquelle les cellule
photoélectriques du capteur sont toujours a 'omBrsuite on utilise le banc
d’essais. D’abord avec un petit capteur qui neieahtju’une cellule, on montre gu
la résistance du capteur diminue lorsque l'inténisimnineuse augmente et on
mesure les tensions minimale et maximale. Ensuiteonis donne le schéma
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électrigue du vrai capteur et on nous demandeodweér I'expression de la tension




de sortie en fonction des résistances et de l@oted&entrée (pont diviseur de
tension) et de déterminer les valeurs maximaleiinmale théoriques en utilisant
les valeurs maximale et minimale déterminées jagémt. Ensuite, a I'aide du ban
d’essai, on doit déterminer la loi qui régit I'éutibn de la tension en fonction de
I'angle d’azimut et mettre en évidence 'existedeepaliers : un au milieu qui
correspond a la zone ou ils n'y a pas d’ombre sauae des cellules et deux autre
aux extrémités qui correspond a des zones ou edllele est totalement a
I'ombre et I'autre est totalement éclairée. Ensilifaut justifier I'existence de ces
paliers a l'aide d’un schéma plan en vue de coupeagteur. Au final toute cette
partie nous permet de comprendre que le dimensmaniedu capteur sera une de
caractéristiques les plus importantes pour powagiter un maximum de lumiére.

Dans la deuxiéme partie, on étudie le panneaudel@un mode automatique
appelé mode « suivi de seuil » durant lequel lenpan va suivre la source de
lumiére. Le panneau est doté d’'un laser qui pedagtointer la source de lumiére.
En la décalant sur le c6té, le panneau va suivseuece de lumiere et lorsqu’il
s’arréte le laser n’est pas exactement aligné kvsaurce ce qui permet de mettre
en évidence la présence d’une erreur que I'on queantifier en mesurant I'angle
d’azimut dans la position d’arrivée et, sans bolgeource, I'angle d’azimut
lorsque le laser est pointé sur la source. On mst @n évidence la présence de
deux tension seuils Us1 et Us2 (Us1l<Us2) (un meliempermet de mesurer
directement la tension de sortie du capteur phettdjue), en mode suivi de seuil
le panneau suit la source jusqu’a ce que la tertkiazapteur soit comprise entre ¢
deux valeurs. Moins I'écart entre ces deux valestggrand, plus le systeme sera
précis. On a également fait un relevé une sérimekire visant a montrer la
linéarité de la CAN qui permet de numérise la temsiélivré par le capteur. Un
logiciel type Excel est a notre disposition surdioOn trace la valeur en incrémer
en fonction de la valeur en volte ce qui nous dafirectement, en affichant la
courbe de tendance et son équation, la valeur idudgacapteur. En convertissant
valeur maximale de la tension en incrément, on wlensandait aussi de trouveé le
nombre de bit nécessaire pour codé le signal.

Dans la suite de la deuxieme partie on étudie fa@au dans mode « suivi
intelligent ». Mais pour ¢a je n’ai eu le temps giecfaire les premieres activités
proposeées, qui consistaient en la mesure de Isseitde rotation du moteur de I'ax
azimut et en la mesure du nombre d’impulsions pgré&d’angle données par le
capteur incrémental qui permet de connaitre lassdalu moteur. lls mettent a not
disposition un oscilloscope préréglé qui permetidealiser la sortie du capteur et
donc, le nombre d’incrément par seconde. Il y aaadisi une activité ou il fallait
écrire le schéma de commande du moteur avec legecAND, OR ... en utilisant
les capteurs de fin de course est et ouest eit lgu@a le moteur ne peut pas aller

dans les deux sens en mm tps. lls nous donnakrate@bles d’entrée et de sortie|

Mais je ne suis pas allé plus loin.

La troisieme partie doit obligatoirement étre gaiatu moins 30min avant la fin du
TP. Elle consiste en une partie de synthese. Damscais, on a rajouté une piece ¢
le capteur. On devait refaire I'évolution de lagiem en fonction de I'angle d’azimd
et mettre en évidence la disparition du palierespondant a I'absence d’'ombre s
le capteur. Les tensions de seuil deviennent ploshes I'une de I'autre ce qui
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augmente la précision. Avec la méme meéthode que ldgaremiéere partie on




déterminait I'erreur de positionnement du pannaaialces tensions de seuil qui
était moins importante avec la piece rajoutéediss donnent enfin une derniére
courbe qui montre la puissance lumineuse recu@ercentage en fonction de
I'angle d’azimut et nous demande de trouver le pentage de lumiére recue avec
sans la piece rajoutée et donc mettre en évidanegear la piéce rajoutée le
pourcentage de lumiére recue était plus imporaotc au final on montre que le
dimensionnement du capteur est le point essentidééguel les ingénieurs doivent
travailler pour optimiser le systeme. J'ai concimedisant que dans le cas de
I'expérience la source de lumiére était forte et danc les seuils étaient facilemet
détectables mais dans la réalité, en cas de passageux par exemple il est
possible que ce soit moins évident.

Dans I'ensemble, les questions sont faciles, i jiaste faire preuve d’adaptation e

[
de bon sens sur un systeme que I'on n’a pas fortedéga etudié. lls ne répondent a
S

aucune question du style « je ne comprends pas eoitimsysteme marche » mai
par contre ils posent en plus, parfois, quelquestipns de culture générale surtol
sur les capteurs. Il y a aussi beaucoup de quediioiype « trouver et mettre en
ceuvre un protocole expérimental pour montrer k&alité de la CAN, calculer une
vitesse de rotation, déterminer la loi d’évolutala tension du capteur en fonctiq
de I'angle d’azimut... » et aussi plein de questisunsles écarts observés entre le
valeurs attendues et les valeurs mesurées, conungrgut expliquer ou justifier cg
écarts. Mais toutes les questions d’interprétadies résultats ou des courbes
reléevent d’avantage du bon sens et de la capazitéldve a replacer le systeme
dans son utilisation réelle et concrete. En tostpraur le TP que j'ai eu ce matin.
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CCp

mon sujet de ccp était le xylophone automatisé, je m'excuse
d'avance parce que ce ne sera pas trés précis mais je ne vois pas
comment vous expliquer le systéme sans schéma... Le TP tournait

autour
de la problématique : "est ce que le moteur est cap
n'importe quel tempo ?"

En premiere partie il fallait tester

I'appareil, définir les composants et valider les ¢
constructeurs.

(On voyait qu'il ne marchait pas pour un tempo trop
aun

transformateur pour adapter le secteur au moteur b
a

deux détecteurs inductif de fin de course utilisés
contact donc pas usés).

En seconde partie on étudie en temporel
I'asservissement en position. (Pas d'erreur statiqu
position,

vitesse constant et pas de dépassement mais apparem
guelque chose a dire a propos du couple moteur d'im

En

troisieme partie il fallait faire une étude dynamiq
qu'il

suffisait de calculer I'énergie cinétique et les pu
appliquées

et enfin appliquer le théoreme de I'énergie cinétiq
des

résultats et de I'examinateur j'ai au moins fait d
calcul). Il fallait d'ailleurs comparer les résulta

able de suivre

hoix
important, il y
rushless etil y

car ils sont sans

e pour la

ment il y avait
portant).

ue. (Je pense
issances

ue mais a la téte

es erreurs de
ts en fonction de




la
théorie et en déduire quelque chose.

En quatrieme partie, on

étudiait I'asservissement en vitesse, d'abord en te mporel (on
remarquait

une petite erreur statique et que le couple moteur restait constant
a
la méme valeur qu'avant), puis avec le logiciel sci lab par
simulation.

(On avait un schéma bloc dans lequel était un corre cteur PI,
I'examinateur voulait qu'on le remarque et qu'on ex plique son
utilité
dans le systéme puis en faisant une simulation avec trois valeurs de
Ti,

il fallait choisir la meilleure valeur pour que no tre systeme
fonctionne au mieux, c'est a dire pour que le syste me soit précis et
stable. On le faisait simplement avec le diagramme de Bode)

En derniére partie on doit faire une synthéese et ré pondre a la

problématique.

Ce que les examinateurs souhaitaient voir (que j'ai remarqueé) :

- il faut absolument garder a I'esprit pourquoi on répond a une
question c'est a dire garder le lien avec la problé matique

-les

guestions ne veulent rien dire, ou plut6t on peut les résoudre en
quelques minutes seulement ils veulent que I'on pre nne du recul pour
utiliser ces questions afin de répondre a la problé matique

- ils attendent que I'on commente absolument tout, méme si on

s'éloigne de la question

Cccp

En tp je suis tombé sur le bras maxpid , le tp istais d'abord sur une étude
expérimentale ( assez vague ) du module puis esiomdation avec plusieurs
schémas blocs avec entre autre la prise en compierode la saturation, puis
validation du cahier des charges ( marge de phageision , dépassement) .1l y a
eu ensuite une partie sur les correcteurs , utdisa'un correcteur proportionnel a
début -> erreur statique ,pas d'initiative a prerdiest le sujet qui nous fournit un
correcteur Pl a utiliser , on doit par contre jistil'utilisation de ce correcteur . On
nous fournit des diagrammes de Bode, et des cotebgsorelles du bouclage pou
différentes valeurs de gain k et on nous demanahdisir la bonne . On choisit
celle qui a une erreur statique nulle et qui amaege de phase la plus proche

possible de 20° ( cahier des charges ) .Enfin ars Wiemande de proposer ( vite fai

) un autre correcteur , je choisis un PID car j@xpaors jouer sur les deux
parametres erreur statique et marge de phase .

Sur la culture techno c'était simplissime , le suppst présenter en détail et aucu
connaissance approfondie des composants n'étaiseegPar contre on attend de
nous une certaine autonomie dans le sens ou I'eatenr ne pose pas beaucoup
guestions , il se contente plutét de vous écoluteseule question qu'il m'a posé
était comment régler la marge de phase lorsquionRiD.

|
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ccp Compte rendu TP :
Je suis tombée sur la DAEV que je n'avais jamais vu en cours, j'ai l'impression de m'en étre
pas trop mal sortie puisque j'ai pu faire toutes les questions ainsi que la synthese. Par
contre l'ordinateur a planté deux fois perdant toutes les mesures a chaque fois, je n'avais
pas le droit d'enregistrer.
TP : 1ére partie : prise en main, présentation TP
2éme paertie : dynamique
3 eéme partie : simulation du modéle dynamique sur matlab
4éme partie : analyse et différences entre la théorie, la modélisation et
I'expérimentation
5éme partie : synthese
Problématique : est-il possible de trouver un modeéle dynamique permettant de trouver le
couple a appliquer pour aider le conducteur ?
CcCcP Le TP de Sl a ccp sur lequel je suis tombé a Ccp ét ait sur la
cordeuse.
Il
fallait étudier l'influence d'un asservissement po ur corriger les
frottements. Et proposer un protocole pour mesurer ces forces de
frottements a l'aide d'acquisition a différentes vi tesses.
Pas de
spécialement de problemes rencontrés, quelques peti ts confusions sur
I'explication des forces de frottements dans la lia ison glissiere
(frottement fluide et sec).
Sinon la nouveauté c'était pour la
conclusion ou il faut expliquer qualitativement la démarche qu'on a
fait et comment on s'y est pris pour répondre a la problématique.
J'ai
fais une présentation de style schéma interactif su r une feuille A4
en
paysage avec au centre la problématique.
Il est demandé de prendre du recul sur notre démarc he.
La
personne en face de moi est tombé sur maxpid est ¢ ela ressemblait
fortement au TP de préparation aux oraux sur lequel j'étais tombé.
ccp J'ai eu le support Direction Assistée Electriqiéutie consistait & dimensionner lg
moteur CC qui permet d'ajouter un couple suppléaienltors de la rotation des
roues a faible vitesse, dans un premier temps tuigke éapide du systéme, chaine
d'information, d'énergie, les types de capteutsés etc ... puis on part des efforts
subits par les roues, pour remonter au couple expar le moteur. S'ensuit une
partie simulation pour prouver les résultats obsenu
Voila, ce tp s'est trés bien déroulé pour moi damsemble.
ccp Etude d’un appareil pour prélever le sang :

Le support d’étude se présente de la maniere deivdsine sorte de balance dans
laquelle on met une poche de sang a remplir. Urethkdent ouvrir ou fermer
I'arrivée de sang en fonction de la quantité deysam la balance. Le support est
mobile, et est agité au cours du prélevement deareaa éviter que le sang coagu
C’est ce mouvement d’agitation qui est I'objet @ude.

e.



Faire un prélévement

Compléter les chaines d’énergies et d’informatigmésence d’un réducteur 4
branches et d'un capteur a jauge de déformationsrpesurer le poids)

Tracer la courbe de position du plateau en fondiotemps sous meca3D et
valider le cahier des charges.

Donner la vitesse de rotation du moteur et vakger fonctionnement nominal.
Faire une étude dynamique sous méca3D pour dériheigouple maximum du
moteur dans la situation la plus défavorable pdss{b fallait déterminer le
protocole expérimental : placer une force quegialuée a 5N en un point €loigné
du centre du plateau).

Faire I'acquisition et déterminer protocole expémtal pour déterminer le couple
du moteur a partir des mesures.

Analyser les éventuels écarts.

Conclure

CcC

Etude du toit ouvrant d’'une voiture.

Systeme d’étude : le toit ouvrant en dimensiona®gdl y a 5 positions pour ce to
: fermé, entrebaillé, position 1, position 2, odver

Partie 1 :

1) Mesure du déplacement de la vitre pour les ifftes positions et comparer av
le cahier des charges.

2) Déterminer en justifiant la précision nécessaioes déplacements.

Le systeme est composé d’'un moteur a courant aogtinrecoit ses instructions
d’une carte électronique a travers un amplificatBupuissance. Ce moteur est
couplé a un réducteur qui entraine une crémaifietple. Ce réducteur est un
systéme roue/vis sans fin.

3) Repérer les différents éléments sur le systéeme

4) Donner les chaines d’'informations et d’énergies.

La modélisation est effectuée sous SW, il fautfigrque le modele est représenta
de la réalité en vérifiant les distances.

atif




Partie 2 : On vérifie que le capteur a effet hall@en un capteur adapté.
1) Donner le rapport entre le déplacement de efttda rotation du moteur

Il'y a deux capteurs a effets Hall disposés afaesdu moteur qui réagissent lorsq
la roue (en sortie du roue/vis) fait un tour.

2) Dessiner l'allure de la sortie de ces capteurs

3) En déduire la résolution de ces capteurs

4) Comparer ces résultats a la résolution atteedue

Partie 3

Etude du systéme par rapport a diverse sollicitat{@chellon et rampe)
Premierement on rappelle les équations du motaua &cces a un motoréducteur
indépendant. Le but est d’effectuer plusieurs depées pour déterminer les
grandeurs caractéristiques de ce moteur, a sakdide I'équation couple=Ki), L
auto-inductance du moteur et R résistance du mdtesrexpériences en elles-
mémes sont guidées et le candidat doit simplenredéduire les grandeurs a part
des équations. Il fallait tout de méme savoir seisd’'un tachymetre et d’une pinc
ampere métrique.

Enfin on rentrait les valeurs trouvées dans unelsition du moteur faite sous
Scilab (une sorte de matlab) qui nous donnaitéeslbes de i, u et la vitesse de
rotation. Il fallait justifier I'allure des courbemesurer Tau et en déduire J, inertie
équivalente projetée sur I'arbre moteur.

... On se rend ensuite compte qu’une entrée échetmogue une erreur de
précision. C’est pourguoi on essai un trapeze fag disparaitre I'erreur.

Bilan :

Quel sont les avantages et les inconvénients destdehnologies ?
Comment réaliser en pratique un signal trapeze ?

Quel est le cout de cette solution technologique

Au final quel solution technologique a été reteatipourquoi

Et enfin Synthese finale.
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PM

Etude d'un chariot du train fantéme de la maison fa ntdme : (sujet
long)

Partie 1 : Nacelle

1)calcul du centre de gravité

2)utilisation

d'une linéaire annulaire et d'une rotule pour fair € une pivot puis
application du pfs pour déterminer les inconnues de s liaisons

Partie 2 : Barre de sécurité

3) graphe des liaisons (axes et degrés de liberté)
4)hyperstatisme

5)Quelles contraintes géométriques existent ?

Partie 3 : asservissement

6)diagramme de bode

7)calculer le gain statique pour une marge de phase donnée
8)...

9)...

10)...

ccp

J'ai passé mon épreuve de tp pour ccp ce matin...

Je suis tombé sur le systéme d'une webcam sumasralticulé, I'étude portée sur |
bras et plus particulierement son asservissemepbstion.

Apres avoir manipulé un logiciel pour faire boutgebras et faire quelques
remarqgues j'ai du calculer le moment d'inertie ¥égjent du moteur a partir d'une
courbe expérimentale donnant I'angle du bras ectiftondu temps ainsi que du
schéma bloc équivalent du moteur en boucle ouverte

Ensuite j'ai eu une simulation sur solidwork afend&terminer I'effet de la pesante
sur le bras puis proposer un correcteur .

Enfin on me demander d'introduire un correctewggral pour verifier le cahier des
charges je crois ?

En espérant que vous ayez compris
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