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J'ai passé mon épreuve de tp pour ccp ce matin...
Je suis tombé sur le systeme d'une webcam suagrafticulé, I'étude portée sur
bras et plus particulierement son asservissemepbgtion.

Aprés avoir manipulé un logiciel pour faire boutgebras et faire quelques
remarques j'ai du calculer le moment d'inertie ¥gjent du moteur a partir d'une
courbe expérimentale donnant l'angle du bras etctitondu temps ainsi que du
schéma bloc équivalent du moteur en boucle ouverte

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

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

En espérant que vous ayez compris
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Pour mon TP de SI, j’ai eu la chance de tomber sur un systéme que je connaissais trés
bien car je I'avais travaillé pendant 2 ans : La Capsuleuse. J'ai fait quelques erreurs a
cause du stress (c’était la premiere épreuve), mais je m’en sors avec une note potable.
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Concernant mon oral de Sl, je suis tombé sur utesysde gouvernail pour
bateau, j'ai eu des questions sur la chaine dé&nepgelques formules de
puissances et débit, des relevés a faire, comparegelle et simulation . Dans
I'ensemble cela s'est plutbt bien passé, j'ai aurhid semble.
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TP sur le pied du robot Nao, plus particulierensemtle tangage de la cheville dd

robot. Le robot étant un humanoide, le but esegeoduire le mouvement réel de

la cheville.

Premiere question: définir comment marche le systém
Ensuite on commande avec un sinus d'amplitude & ebserve une saturation :
3°, question: quel bloc réalise cela, réponse ditenbloc saturation.

Ensuite questions d’expérimentations avec diff@eentrée en échelon en
amplitude et différents gains Kp du correcteur prtipnnel. Observations: Pour
un gain Kp trop grands on a des oscillations &tieps de réponse a 5% ne répo
plus au cahier des charges, il est trop grand.

La suite du TP consiste en I'étude d'une modésatiultiphysique déja faite, la
guestion était d'expliquer I'intérét du systemetiphlysique et de modifier certair
parametres (sous Scilab) et d'afficher les coulleesmulation afin de les
comparer aux courbes expérimentales de réponseoalamande de I'angle de
tangage.

Ensuite question de culture générale: commentméter un coefficient de
frottement sec ou visqueux sur la rotation de kvile et quelle est l'unité
physique de ce coefficient de frottement. Propasgorotocole pour vérifier son
influence sur le systéme.

Comment faire pour rendre le mouvement de chellfdus réel possible,
réponse: une sinusoide avec des temps de pausspmmrdant au moment ou le
pied est en l'air.

Pour finir: faire un bilan du TP, faire un postesdgoints clés du TP.

Ce que j'ai vue autour de moi: un TP avec le rdbetpid et un TP avec un
xylophone
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Cette fois-ci le TP portait sur une imprimante e me rappelle plus le mode
mais une imprimante assez basique en plastiquxtétieur. Il y avait un module
qui permettait de commander la téte d'impressiquidd‘ordinateur. Il y avait
deux imprimantes, une démonté et une assembléaguaile on faisait les
expeériences.

Les premiéres questions consistait a étudier linel@diénergie et d'information des

trois asservissements: celui qui va chercher ldiéeagelui qui fait coulisser la tétg
d'impression et celui qui envoie I'encre. Premggrestion, comment peut-on
modéliser cinématiquement la liaison glissierealusur lequel coulisse la téte
d'impression. La réponse était avec deux appursm@aune pivot glissant.

Puis je devais faire des impressions avec difféseqtialités (brouillon et optimal
et expliquer les différences entre les courbesaodéipn de la téte d'impression et
de vitesse de la téte d'impression des différenidas et expliquer les courbes
obtenues en focntion du modéle imprimé (deux rggtate méme hauteur mais
largeurs différentes.

Ensuite il était demandé de déterminer le coefiiicte frottement entre le tige quli
tient la téte d'impression et la téte d'impressii@ison glissiere) sachant que nous
avions un dynamomeétre a disposition. Ensuite j@idesnvoyer une commande en
échelon sur la téte d'impression, et sur le gragh@btenue en réponse déterminer

le temps de réponse a 5% et dire s'il s'agit d'amf@r ou second ordre.

La suite du TP consistait a incliner I'imprimantedifférents angles et de tracer
pour chaque angles l'intensité du courant et Isid@raux bornes du moteur a
courant continu qui par un systéme poulie courfaigranslater la téte
d'impression.

On observe que l'erreur statique reste nulle qeedgit 'angle mais que le motey
force plus lorsque la position de la téte d'impmsdemandée la fait monter et
moins lorsque elle doit descendre (logique).

Puis la troisieme et derniere partie consistatireibilan du TP avec des petites
expériences (envoyer un trapeze, voir la réponset une conclusion finale qui
doit exposer en quoi ce TP s'encre dans la démdfehengénieur.
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