	
	
	




COMPTE RENDU TP 2025

	TASSON
Machine trieuse de pièces
Centrale 
	
Compte rendu détaillé

TP d’une durée de 4h décomposé en 4 parties.

Cette machine permet d’effectuer le tri des pièces de monnaie de la divise Euro grâce à un gabarit circulaire dans lequel on dispose les pièces de monnaie à trier, gabarit qui est percé de trous dans lesquels les pièces vont se loger au cours de la rotation du gabarit avant de tomber dans des boites, avec les pièces d’un centime qui tombent les premières et les pièces de 2€ qui tombent en dernier dans les dernières boites. 
Cette machine peut prendre entre 300 et 400 pièces à la fois et le cahier des charges donne une cadence de tri de 220 pièces par minutes. 

Problématique : Le but est de vérifier le tri des pièces sans erreur à la cadence de tri souhaitée.

Partie I (environ 45 minutes) :

Prise en main du système avec des expériences en boucle ouverte.

Activité 1 : on met un lot de pièces dans le gabarit et on envoie une commande en échelon de 300 puis de 400 puis de 800 (en °/s) afin de constater l’influence de la vitesse de rotation du gabarit sur le tri des pièces. (Noter la vitesse de rotation moyenne du gabarit grâce au logiciel fourni)

Activité 2 : deux expériences sont à réaliser.
1. Ne mettre aucunes pièces dans le gabarit. Envoyer un échelon de vitesse au gabarit (en boucle ouverte toujours) d’amplitude 350 °/s et observer son comportement. (Prenez des captures d’écran des courbes du logiciel pour pouvoir montrer et expliquer plus facilement ce que vous avez fait à l’examinateur)
2. Mettre le lot de pièce dédié à l’activité dans le gabarit et refaire la même expérience.
Conclure qu’en a la nécessité d’asservir le gabarit en vitesse. (Écart entre la consigne et la sortie important normalement)





Activité 3 :
Établir une description du système asservit avec une chaine de puissance (ou d’énergie) et d’une chaine d’information. (Pour info : On a une carte électronique qui va envoyer une commande PWM à un hacheur, ce dernier alimentant le moteur, ce dernier étant suivit d’un réducteur de rapport de réduction r=0.022. De plus il y a un codeur incrémental permettant de connaître la vitesse de rotation ω du gabarit.)



Partie II (environ 1h) : 

Établissement d’un modèle dynamique. Le but est de trouver l’équation du mouvement vérifiée par ωm la vitesse de rotation de l’arbre moteur en fonction de Cm le couple moteur, Cr le couple résistant, fv le coefficient de frottement visqueux.

Il faut écrire l’équation différentielle vérifiée par ωm en précisant les hypothèses (solide en rotation autour d’un axe fixe, on projette TMD sur axe de rotation).
Ensuite, en précisant les hypothèses (CI nulles), faire un schéma bloc lié à cette équation en passant dans le domaine de Laplace.

Enfin, il faut donner un protocole afin de déterminer expérimentalement Cr et fv en faisant des hypothèses et en les justifiant. Puis, il faut réaliser son protocole afin de trouver les valeurs de ces grandeurs. (Je n’ai pas eu le temps faire les expériences)

Partie III (environ 1h35) :

Faire un schéma bloc de l’asservissement en mettant le nom des composants dans les blocs et en mettant les grandeurs et leurs unités.

Établir l’expression du moment d’inertie équivalent du système avec les énergies cinétiques ramené sur l’arbre moteur puis calculer numériquement sa valeur.

Partie Python où il fallait compléter un programme afin d’effectuer un filtrage du bruit sur le signal de sortie en effectuant une moyenne glissante sur N points dont les conditions nous sont données dans l’énoncé.





Ensuite, on utilise Scilab pour de la simulation avec les données fournies ou déterminées précédemment afin de valider le modèle d’un ordre 1 et d’expliquer les sources d’écart. Ça nous permet aussi de trouver le moment d’inertie de l’ensemble et de pouvoir le comparer avec celui trouvé par le calcul.

Puis partie asservissement avec un correcteur PI (pas faite par manque de temps)

Partie IV (environ 40 minutes) :

Les 30 premières minutes sont consacrées à la synthèse de l’étude. On nous donne les réglages de l’asservissement et on nous demande de faire des tests et de constater. (Système précis, asservissement fonctionnel). Puis on nous demande de calculer la vitesse de rotation théorique du gabarit permettant le tri des pièces de monnaie sans erreur à la cadence souhaitée. Ensuite, on nous demande d’établir un protocole afin de vérifier que le critère de la cadence est vérifié et de tester ce protocole.

Enfin, les 10 dernières minutes sont consacrées à la préparation de votre restitution orale d’une durée maximale de 3 minutes dans laquelle vous devez expliquer le système, exposer la problématique et les protocoles mis en œuvre pour y répondre et conclure.

























	Roustan
Damien

Control’X

	
CCINP : 2h
Objectif : améliorer les performances en précision et rapidité (tout en conservant la stabilité)

Exigences : 
-précision : 0.03mm
-rapidité : temps de réponse à 5% < 500ms
-stabilité : Mg > 10dB
Mp > 45°


Première partie :

Prise en main du système etc…
Donner les composants de la chaîne de puissance et d’informations

Essai avec un échelon 100 et 0,3s d’acquisition

On trouve un temps de réponse de 0,14s OK exigence validée
Précision = 0,128mm
Donc critère non validé

Deuxième et troisième parties :
 
 On cherche à modéliser le système avec une simulation matlab(tout le schéma matlab est déjà donné).

D’abord il faut trouver les constantes du moteur, on nous donne déjà toutes relation et la fonction de transfert du moteur
On fait le théorème de la valeur finale afin de connaître la valeur de la vitesse angulaire du moteur en régime permanent.

Puis on utilise un code python déjà donné (il faut juste remplir quelques lignes) qui sert d’ia. On l’entraîne avec nos valeurs de tests et on effectue une régression linéaire 

On remarque que la carte de commande à une tension de saturation et que le moteur a un seuil de tension avant de fonctionner (en lien avec le fait que le plateau est difficile à bouger manuellement car il y a beaucoup de frottements)

A l’aide cette régression linéaire On trouve la pente et l’ordonné à l’origine pour déterminer les constantes du moteur.

Ensuite on rempli ces valeurs sur matlab et on regarde le bode du système  

Quatrième partie :

On utilise un correcteur PID pour améliorer les performances du système 
Car il permet de faire monter la classe de 1 de la BO et de rendre l’erreur statique nulle

Une fois le correcteur réglé on teste avec la machine réelle et on compare les résultats expérimentaux avec la simulation afin de voir si les performances remplissent les conditions du cahier des charges 


L’examinateur vient vous voir toutes les 30min donc 3 fois

Conseil de l’examinateur :
A la fin il faut faire une synthèse de la méthode utilisée pour répondre à l’Objectif principal // surtout ne pas répéter des résultats que l’examinateur a déjà vu lors des anciens passages.





























	Kahla Youssef
Cordeuse
CCINP 2h
	Objectif : Le moteur de la Cordeuse permet-il de répondre au cahier des charges (en vitesse et en tension) ? Quel moteur faudrait-il choisir pour augmenter la vitesse de 25% ?

Je ne me souviens plus des exigences du cahier des charges. Le tp est guidé est il y a des explications pour le fonctionnement de la machine et des applications utilisées. Mon examinateur ne m’a pas du tout aidé pendant le tp, il n’a fait que d’écouter ce que je disais (à côté de moi j’entendais des examinateurs qui donnaient des indications).


J’ai trouvé ce TP de cordeuse sur internet les questions 1 à 6 sont EXACTEMENT LES MÊMES.
https://pedagogie.ac-toulouse.fr/sii/system/files/2024-07/2-Sujet-ActExperimentale-AsservissementCORDEUSE.pdf


Q7) Avec les mêmes mesures tracer l’intensité et le couple du moteur sur l’application de la cordeuse, avec les mesures faites il y a un bouton pour directement tracer l’intensité mais on ne peut pas directement tracer le couple. J’ai proposé de tracé la force exercée par le moteur multipliée par l’allongement, il m’a dit que ce n’était pas faux mais que je devais faire autrement. Je n’ai pas trouvé donc je suis passé à la suite.

Q8) Préparer une synthèse de cette partie.

Partie C : Méca 3D

Q9) Avant de réaliser la simulation, compléter la valeur des raideurs de la corde et du ressort à partir des valeurs trouvées dans la partie expérimentation. Ensuite lancer simulation Meca 3D puis tracer le couple en fonction du temps.

Q10) En faisant des hypothèses et en citant les théorèmes utilisés, retrouver l’équation reliant l’inertie équivalente et le couple du moteur.

Q11) En changeant sur meca 3D la valeur de l’inertie équivalente (la nouvelle valeur était donnée ce n’est pas au hasard) retracer la courbe du couple en fonction du temps. Qu’est ce qui change ? 
Q13) ? 
14. Synthèse de cette partie
 15. Répondre à la problématique

	Kahla Youssef
Mines telecom

	15 minutes de préparation devant le sujet sans pouvoir écrire puis 30 de présentation au tableau devant le prof


J’ai eu un problème sur un four, la partie asserv était sur la régulation de la température du four et la partie méca sur l’ouverture de la porte du four.

Il y a 3 objectifs/questions on peut les faire dans l’ordre qu’on veut.
Objectif 1:
On nous donne H(p)= k/((1+tau*p)**2)
Et on doit la passer en temporelle, on nous donnes la transformée de Laplace inverse pour une fonction de cette forme.

Ça donne H(t)=(K/tau**2)* exp(-t/tau)
Donc on doit juste déterminer les valeurs de k et tau.

On nous donne deux courbes la courbe de la température du four en fonction du temps indicielle, allure exponentielle ça ressemble à un premier ordre mais c’est un second ordre avec ksi=1 (régime critique).
On détermine K avec la valeur à l’infini.


La deuxième courbe représente la température du four en fonction du temps courbe impulsionnelle elle permet de déterminer tau. Courbe au début croissante de 0 jusqu’à un maximum puis décroît hyperboliquement jusqu’à 0.

On dérive H(t) et on trouve que max atteint pour t=tau et on peut le lire sur la courbe.


Objectif 2:

On a Hbo= (K*KC)/((1+tau*p)**2)   on rajoute un correcteur C(p)

Et on souhaite déterminer C(p) afin d’avoir un précision supérieur à 3% (utiliser le tableau des erreurs)
Et une marge de phase environ égale à 50 degré.

Dire si le correcteur proportionnel fonctionne (Non )
Dire quel correcteur il faut utiliser (proportionnel intégrale)


Objectif 3:  La porte du four (masse M) s’ouvre verticalement avec un fil.
On nous donne 3 configurations différentes pour l’ouverture.

La première juste une poulie de rayon r qui fait monter la porte.
La deuxième il me semble qu’il y a la poulie mais aussi une autre roue
La troisième il y a un engrenage et on rajoute un masse kM
Avec k un coefficient.

Il faut déterminer la meilleure situation pour le moteur (pas eu le temps).



	Control X
CCINP
	

Control-X, Le TP était pas très compliqué et bien guidé en plus j’ai eu un examinateur assez sympathique.

Problématique: étudier théoriquement et expérimentalement les différentes transmissions de mouvements.

I-Appréhension du système

Q1: appréhender le système et faire les premières expériences. En boucle fermée, expérimenté avec des consignes en échelon de 50mm,75mm et 100mm. Commenter vis à vis du cahier des charges.

II- Chaine d’énergie et d’information 

Q2: présenter les chaînes d’information et d’énergie à l’oral, à l’aide des documents fournies et du logiciel. S’attarder sur le réducteur ( présent dans la documentation et dans le système mais pas préciser dans la chaîne d’énergie)





III- Partie théorique
On nous propose d’étudier deux modèles de loi entrée/sortie:
w(t)=Kcin*v(t) (loi entrée/sortie cinématique)
Fext=Keff*Cm (loi entrée/sortie effort)

Q3: Faire la loi entrée/sortie cinématique, préciser les hypothèses utilisées. Déterminer l’expression de Kcin et sa valeur.( utiliser roulement sans glissement,etc)

Q4: Faire la loi entrée/sortie effort en sachant que l’on se place dans un cas quasi-statique, préciser le théorème utilisé( ici c’était un TEC). Déterminer l’expression de Keff et sa valeur.

IV- Partie expérimentale pour vérifier la pertinence du modèle cinétique

Q5: Faire le protocole expérimental expliqué dans les documents

Q6: Déterminer expérimentalement Kcin en a l’aide des courbes obtenue. Bien réfléchir à qui mettre en abscisse et en ordonnée car même si ici rester avec le temps en abscisse fonctionne Ça n’est pas le cas pour le reste du tp

V- Partie expérimentale pour vérifier la pertinence du modèle d’effort 

Q7: Faire le protocole expliqué dans les documents.

Q8: interprétation des courbes obtenues (Pente, valeur, cycle d’hysteresis,…)

Q9: discuter de la pertinence du modèle.
Pas pertinent car modèle théorique= affine alors que expérimentalement Cm trace un cycle d’hystéresis. Pour moi le modèle est faux dû à la présence de frottements secs non pris en compte dans le raisonnement.

Q10: Relever expérimentalement le couple de frottements secs ramené sur l’arbre moteur.

VI- Simulation

Q11: Avec l’aide de la partie simulation dans les documents utiliser Simulink(2 fichiers sont fournis), suivre les instructions et commenter.

VII- Synthèse 

Q12) Faire une synthèse détaillé du tp sur la pertinence de l’étude, ce qui a marché ou non. Expliquer ce qui a pu causer des problèmes (ex: frottements secs). Une synthèse classique comme dans tous les tp je pense.























	Simon Kammoun 
CCINP 2H 
Cheville Nao
	
Tp d’asservissement  

Objectif : déterminer un correcteur qui permet de respecter le cahier des charges en précision 

1ère partie de prise en main avec des mouvements sur l’axe tangage (Q1,2,3)

Q4 faire un bilan sur le TP ce que l’on va étudier et pourquoi on fait cela 

2eme partie recherche expérimentale de différentes valeurs le rapport de réduction, la valeur de J et teste de différent Kp pour voir son influence sur le système. Sur chaque Kp tracer la courbe de l’angle en fonction du temps et déterminer les performances. (Q5,6,7)

3eme partie modélisation MathLab compléter le schéma et redéterminer J avec un théorème et tracer une courbe avec Kp et comparer avec l’expérience. (Q8,9,10)

Q11 faire le test avec différent Kp et Ki (qui était nul avant)
Déterminer le meilleur correcteur pour respecter le cahier des charges.

Q12 faire un schéma pour conclure sur le TP























	Malgouyres Flavie
Robot Haptique
CCINP 2H
	
L’examinatrice est passé toutes les 20 min environ. J’avais 2 ordinateurs un avec SolidWorks déjà ouvert, l’autre avec Matlab déjà ouvert (gain de temps)

Problématique : est-ce qu’on peut décrire par un modèle causal le robot haptique instrumenté ?
 
Objectif 1 : 
Q1) Sur le logiciel Falcon : Réaliser la mise à zéro (inc) mettre Créneau BF. Décrire le mouvement de la manette par rapport au bâti. Enoncer à l’oral la chaine de puissance (Doc technique avec schéma fourni). Donner le nom du capteur du moteur qui donne la position.
Q2) afficher la courbe de la manipulation. Donner la précision, la rapidité et la stabilité. 
Q3) Matlab (schéma complet donné) il suffit de lancer la simulation et de comparer la courbe avec la question 2. Faire une hypothèse sur la validité du modèle (= comparer avec la Q2 et expliquer les éventuels écarts) 
Q4) En s’inspirant de la suite du TP donner la démarche qui sera suivie pour répondre à la problématique
 
Objectif 2 : 
Q5) Loi entrée sortie avec SolidWorks (toute la procédure est très très guidé seule initiative à prendre c’est la fin de course et positions) 
Q6) conclure sur le fait que Kbras = Gm/thêta (Relation donnée dans les documents ressources)
 
Objectif 3 :
Q7) Manipulation : Créneaux en Boucle Ouverte (+- 1300 inc), correcteur Kp=1,
Q8) Trouver Cf le couple de frottements visqueux à l’aide de la courbe et des relations données (L’examinatrice m’a fait passer les calculs et demandé la méthode de résolution à la place)
Q9) synthèse de l’objectif 3
 
Objectif 4 :
Q10) Matlab il faut ajouter le coefficient de frottements secs avec les blocs multiplication et signe dans le schéma Matlab fournie (réponse : utiliser la loi de coulomb et multiplier le signe de la vitesse avec le coefficient de frottements secs)
Q 11) Lancer l’acquisition pour afficher la courbe : Précision ? Rapidité ? Stabilité ? et comparer à la question 2
Q12) on se place sur le logiciel Falcon en sinusoïdale BF : Donner le Gain en dB de la sortie sur la consigne ainsi que le déphasage  
Q13) Analyse du comportement fréquentielle avec Bode 
Q14) Discuter des écarts 
 
Q15) Synthèse du TP

























	TASSON 
MaxPID
CCINP
	Tp de 2h 

Problématique : établir un modèle de simulation afin de pouvoir régler et prévoir les performances du système

Cahier des charges :
Rapidité : 45° en 2s
Précision : erreur statique nulle
Stabilité : marge de phase de 45°

Objectif 1 : prise en main de MaxPID

Q1 : faire des expériences à vide horizontalement et observer le comportement du système (passer de 0° à 45° puis de 45° à 0°) et dire si les performances en rapidité et en précision étaient validées. 

Q2 : décrire oralement les chaînes d’énergie et d’information

Q3 : compléter un programme python fournit afin de faire une interpolation linéaire entre l’angle thêta (angle de rotation du bras) et l’angle beta (angle de rotation de la vis) et trouver le gain K_trans tel que thêta=K_trans*beta.

Q4 : préparer une synthèse de l’objectif 1 

Objectif 2 : modèle du moteur

Q5, Q6 & Q7

Faire deux expériences en passant de 5° à 85° en mettant MaxPID couché horizontalement et justifier ce choix :
Sans charge
Avec charge (2 masses de 650g chacune)

Identifier les grandeurs (gain statique et constante de temps) (fonction de transfert d’ordre 1 données en annexes)
Cela permet de déterminer Ke=Km les constantes électriques et mécaniques du moteur et J le moment d’inertie du système ramené sur l’arbre moteur.

Objectif 3 : Utiliser la simulation

Q8 : fichier Matlab fourni, il faut compléter les blocs du moteur avec les valeurs trouvées précédemment et celles fournies en annexes et aussi ne pas oublier de mettre la valeur de K_trans déterminée à la Q3. Vérifier que la simulation est en accord avec l’expérience.

Objectif 4 : Compléter la simulation

Dans cette partie nous allons simuler l’action de la pesanteur.

Q9 : établir grâce à une méthode énergétique/puissance le moment du poids des 2 masses de 650g chacune ramené sur l’arbre moteur sous la forme :
                                  C_pes = -K_pes*m*L*g*cos(thêta) 
Avec m la masse des 2 masses, L la distance entre les masses et le bâti (la longueur du bras en gros à mesurer à la règle sur le système), et K_pes une constante à déterminer.



Q10, Q11 & Q12 

Compléter le schéma bloc de la simulation, vérifier que l’action de pesanteur est bien prise en compte par la simulation et régler le correcteur PID afin de satisfaire les exigences du cahier des charges.

Q13 : faire une synthèse du travail effectué, des points clés du TP et de la démarche scientifique employée pour répondre à la problématique.


























	GHADAB
Robot haptique 
CCINP
	But du TP :
· Determiner la loi entrée-sortie du système
· Verifier si le moteur correspond aux exigences du cahier des charges 

TP de 2h en 3 parties.

1ère partie : simulation sur solidworks avec la fonction mécanique (ou quelque chose comme ça)
· Prise en main du système et de l’application (solidworks) en demandant d’enlever une contrainte sur le système pour lancer la simulation par la suite
· Donner les composants des chaines de puissance et d’informations ainsi que ceux à quoi ils servent
· Proposition d’une loi entrée-sorite constante dans le but de vérifier si elle est acceptable ou non avec le critère de précision du cahier des charges (écart relatif <= 20%)
· grâce aux équations du moteur qui sont fournies ainsi que les valeurs nominales, on cherche à déterminer les valeurs caractéristiques du moteur
· Détermination du temps mis par le moteur qui tourne à sa vitesse nominale pour faire un tour complet
· Calcul de la vitesse moyenne après avoir lancé la simulation
· Calcul du rapport Rsim=Vitesse moyenne/vitesse de rotation du moteur
· Comparaison avec le cahier des charges, l’exigence sur l’ecart-relatif
On trouve que le modèle d’une loi entrée-sortie constante pour le système est non acceptable 

2ème partie : mise en place d’une loi entrée-sortie en effort à l’aide d’un dynamomètre
· Avec le dynamomètre, proposer un protocole expérimental pour calculer la force minimale appliquée à la poignée pour qu’elle glisse le long de la barre Fs
· Calcul du couple de frottement sec dans l’équation du moteur (en statique) Cs
· Calcul du rapport Rexp=Fs/Cs
· Calcul de l’écart relatif Er = (Rsim-Rexp)/Rexp
On trouve que le modèle est acceptable

3ème partie : vérification si le moteur utilisé correspond bien aux exigences du cahier des charges
· Calcul de l’intensité Imax quand la poignée est en butée
· On se demande si le moteur peut supporter une telle intensité
· Après je ne sais plus

Synthèse du travail effectué, des points clés du TP et de la démarche scientifique employée pour répondre à la problématique du TP




	GHADAB
Mines Telecom
	
Un exercice sur un robot explorateur de climatisation (4 roues)

En donnée on avait un schéma cinématique représentant les différents engrenages entre la sortie du moteur et les roues du robot. On me donnait également des rapports de réductions et le nombre de dents de certains des engrenages. 
 Q1) calcul du nombre de dents de 2 des composants de la chaîne cinématique

On me donnait également les différentes liaisons entre les solides, le centre d’inertie
Q2) déterminer la force de levier nécessaire pour que le robot se soulève






























	GHADAB
Robot Hobot
Centrale
	
TP en 4 parties

But du TP : déterminer la dépression nécessaire pour que le robot reste coller à la vitre après une coupure de courant

Le robot Hobot est un robot qui permet de laver des vitres à la verticale, comme les vitres des buildings.

Partie 1 : prise en main du système
Des expériences ont été réalisées sur une vitre de plexiglass à l’horizontale.




































	BEVILLARD
Control’X
CCINP
	But du TP : déterminer les valeurs d’un correcteur 

Tp en 3 parties 
1ère partie : 
prise en main du système et première approche en boucle fermée (vérification du chaier des charges et hypothèses sur les sources d’erreur + des questions théoriques sur les capteurs incrémentaux)

2ème partie : 
Expérimental : 
· Calcul du gain et du déphasage en boucle ouverte 
· Question théorique sur les proportionnel intégrateur (leur avantage)
· Je devais proposer un protocole expérimental afin de trouver la pulsation de coupure a 0dB (les diagrammes de Bode en phase et en gain étaient déjà donnés)
· A partir des diagrammes donnés, trouver la pulsation de coupure du correcteur

Simulation :
· Traçer le diagramme de Bode à l’aide de Matlab
· Vérifier les critères de rapidite, stabilité et précision a l’aide des diagrammes de Bode

3e partie : Synthèse
· Résumé des protocoles mis en place 
· Conclusion quant au cahier des charges
· Evaluation des types d’écart vérifié (écart au sens de l’ingénieur : utilisateur/ simulation ; simulation/réalité...)


















	PONTNEAU-AMISSE
ROBOT KMIX
CENTRALE
	
La machine étudiée est un robot mixeur de cuisine équipé sur sa face avant d’une sortie lente pour divers accessoires.  Ex : Robot kmix

Problématique : Peut-on optimiser la consommation énergétique pour des mouvement complexes en agissant sur la consigne ?

La majorité de l’étude du système se fait par l’étude de mesures et de courbes générées par le logiciel fourni (en boucle ouverte).
Un examinateur passe de lui-même pour relever les résultats obtenus à chaque partie

Partie 1 (45 min) - Prise en main du système :
· Relever la vitesse du moteur pour une consigne d’étalonnage
· Déterminer le gain de conversion tension -> vitesse du rotor
· Déterminer la chaîne d’énergie (en étudiant le dossier technique)
· Mesure des écarts pour des consignes échelons de différentes vitesses
· Mesure de l’écart pour une consigne rampe et estimation de la consommation.
 
Partie 2 (1h) – Dimensionnement du moteur :
Le sujet rappelle les équations du moteur continu
· Déterminer la résistance du bobinage en bloquant le rotor (poignée à l’arrière du robot) avec un échelon (750 tr/min)
· Proposer un protocole pour déterminer la constante du moteur et le mettre en place
· Mesurer le couple résistant pour un échelon (vitesse d’étalonnage mais je n’en suis pas certain), que peut-on dire sur le couple de frottement visqueux ?
· Déterminer l’inertie équivalente Jeq
· Utiliser ces mesures dans le modèle Scilab et conclure sur les écarts
 


Partie 3 (1h45 environ) :
Le sujet donne le schéma cinématique des deux sorties (principale et lente)
· Déterminer le rapport entre la vitesse de rotation du rotor et la vitesse de rotation de la sortie lente (train d’engrenage simple, et roue vis)
Le sujet donne le rendement des engrenages et du système roue vis
· Déterminer le couple de la sortie lente en fonction du couple moteur, préciser le système isolé et le théorème employé
On branche alors une vis sur la sortie lente autour de laquelle va s’enrouler une corde reliée à une masse d’un kilo
· Déterminer le couple nécessaire pour faire monter à une vitesse constante la masse d’un kilo
· A l’aide d’un échelon à la vitesse d’étalonnage, déterminer le rendement mécanique et électromécanique réel
· Déterminer l’inertie équivalente Jeq de la masse de 1kg ramenée à l’axe de la sortie lente
· Exporter les mesures
· Modifier le programme python (qui importe automatiquement ces mesures) et conclure sur des courbes (je crois)
Puis partie que je n’ai pas eu le temps de faire sur Scilab concernant l’ajout et la performance de correcteurs.
 
Partie 4 (45 min environ) :
Premières 30 mins :
· Etude d’un modèle complet Scilab, indentification de la fonction de certain blocs, identification d’un couple résistant supplémentaire
Etude d’un mouvement de va et vient sur la sortie lente (tour complet à 30 tr/min puis même tour dans l’autre sens)
· Sur un modèle simplifié, étude de diagramme de bode générés par Scilab, déterminer si le système est stable puis expliquer l’allure des graphes de vitesse et sortie pour une consigne sinusoïdale avec ces diagrammes. 
· Justifier pourquoi l’étude se fait sur le modèle simplifié. 
· Déterminer la consommation pour ce mouvement pendant une durée de 5min
Dernières 15 minutes :
Préparation pendant 10 minutes d’une synthèse orale récapitulant l’entièreté du sujet, en faisant bien apparaitre 
· Rappel de la problématique
· Présentation de la démarche suivie
· Mesures/ résultats importants
· Conclusion/réponse à la problématique
Restitution 3min de cette synthèse auprès d’un examinateur différent







































	

JERRAH Sara 
Cordeuse CCINP 
	Problématique : Comment le correcteur permet-il d’améliorer la précision du système 

Le TP comporte 15 questions en tout avec de nombreuses annexes et, est scindé en quatre parties. La dernière question de chaque partie est dédiée à une synthèse qui consiste à résumer ce que l’on a pu faire pour répondre à l’objectif fixé afin de la présenter à l’examinateur qui passe environ toutes les 30 minutes.

Partie 1 : prise en main du système 

· Réaliser une première acquisition pour observer les phénomènes à partir de courbes à tracer sur le logiciel.
· Donner à l’oral la chaîne d'énergie du système ainsi que les grandeurs physiques en entrée et en sortie du capteur. L'examinateur m’a demandé de montrer certains composants du système tels que le moteur, le capteur ou encore le réducteur. Il m’a également demandé d’expliquer le fonctionnement d’un réducteur et de donner sa composition dans le cas de la cordeuse.
· Mettre en place un protocole expérimental qui permette de vérifier si le système répond à l’exigence du cahier des charges vis à vis de la précision.
· Réaliser une synthèse sur le travail effectué.


Partie 2 : déterminer expérimentalement la raideur du ressort et de la corde 

· Réaliser une nouvelle acquisition puis tracer l’écrasement du ressort en fonction du temps, le déplacement du chariot en fonction du temps et la force de la tension de la corde en fonction du temps. A partir de ces courbes, déterminer les valeurs numériques des raideurs du ressort et de la corde.
· Réaliser une synthèse sur le travail effectué 

Partie 3 : 

· En effectuant un isolement adapté, trouver la relation qui lie la force de la corde à Xpoussoir = déplacement du chariot + écrasement du ressort 
· Sur une simulation matlab simulink déjà réalisé compléter trois blocs en donnant leurs expressions littérales puis leur valeur numérique en s’aidant des équations électriques et mécaniques données en annexes. Seule la valeur numérique de la raideur de la corde n’est pas donnée en annexe car il faut prendre celle trouvée dans la partie précédente. Si cela n’a pas été fait, l’examinateur nous la donne.


Partie 4 : étude de l’influence du correcteur

· La simulation simulink comporte un correcteur proportionnel intégral pour lequel on va d'abord faire varier le gain de l’intégrateur et fixer le gain proportionnel. Lancer l’acquisition pour les différentes valeurs de gain et conclure quant à l’influence sur la rapidité, la précision et la stabilité du système. 
· Faire de même en faisant cette fois ci varier le gain proportionnel et en fixant le gain intégral.
· Le cahier des charges exige une marge de phase supérieure ou égale à 45°. Réaliser de nouvelles acquisitions et études pour répondre à ce critère. Déterminer le gain qui permet de vérifier cette exigence.
· Réaliser une synthèse globale sur l’ensemble du travail réalisé et répondre à la problématique. 




























	RONGIERES  Nathan 

Attèle de mobilisation de genou CPM 130

CCINP 
	TP en 4 parties 
Tout ce que je mets entre guillemets dans des parenthèses sont des conseils personnels et les résultats associés aux questions 
A disposition :
1 Attelle de Mobilisation du Genou « CPM-130 » fonctionnel équipé de :
· Mécanisme réel Kinetec, amplitude Genou de -10 à 120°
· Actionneur linéaire à vis à billes et Motoréducteur Maxon CC 24V 40W 1:16
· Capteur angulaire sans contact pour mesure position angulaire du Genou
· Capteur d’Effort en traction (type “S” 50 Kg) pour mesure effort du Genou
· Carte d’asservissement EPOS de chez MAXON
· Connexion par liaison USB
· Pupitre avec Points de mesure Tension Moteur

Accessoires :
· 1 Câble d'alimentation secteur ;
· 1 Câble de liaison USB ;
Logiciels dématérialisés :
· 1 Interface PC de Paramétrage, Pilotage et Acquisition (liaison USB).
Ressources dématérialisées :
· Dossier Technique "CPM-130" ;
· Manuel Interface de Paramétrage, Pilotage et Acquisitions ;
· Dossier "Professeur" (doc. constructeurs, plans, schémas, publications, etc.)
INTERFACE PC de Pilotage, Paramétrage et Acquisition :
· Pupitre de pilotage des fonctions de mobilisation en Mode Kinetec
· Paramétrage des commandes en Mode Kinetec : Patient PASSIF (Trapèze de vitesse) ou Patient ACTIF (Boucle d’effort)
· Visualisation des commandes et boucles de régulation et grandeurs physiques sur synoptique
· Visualisation dynamique (graphes) des grandeurs physiques (Position, Vitesse, Courant, Effort, etc.)
· Schéma cinématique 3D animé en temps réel (loi E/S)
· Sollicitations de l’Axe linéaire avec Acquisition des réponses en Mode LABO : asservissement en Courant, Vitesse, Position et Profil de Position (Trapèze)
· Réglage des paramètres d’asservissement (PI Courant, PI Vitesse et PID Position)
· Etc.


Objectif étude : Respecter les exigences suivantes :
· Ajuster les constantes du correcteur afin d’assurer la sécurité du patient lors du mouvement de flexion et d’extension (éviter les blessures, ...)
· Angle de rotation du genou compris entre -5° et 110° (mesuré par un capteur angulaire) 



Partie 1 : Prise en main du système (20 minutes) 

Q1) Mettre le système en mouvement via le logiciel associé après l’avoir connecté avec l’ordinateur via liaison USB. Tester les différents modes et fonctionnalités possibles en mode Kinetec 

Q2) Représenter à l’oral la chaine d’information et d’énergie du système (“je pense qu’il vaut mieux les faire rapidement au brouillon car c’est plus facile pour l’illustrer devant l’examinateur”). 

Q3) Proposer un protocole expérimental permettant de vérifier si l’amplitude du genou est comprise dans l’intervalle [-5°, 110°]  (exigence numéro 2)

Q4) Synthèse orale N°1 à ton examinateur 

Q5) Expliquer le protocole expérimental mis en place à travers l’intégralité de cette étude (“aider vous des questions (environ 15 questions) et des titres des parties pour comprendre la logique de la démarche de l’étude pour faciliter l’explication à ton examinateur “)



Partie 2 : Etude de la position de la hanche du patient au cours du mouvement (40 minutes)

Q6 )Q7)Q8) Tout d’abord, sur un graphe de liaison donné dans les documents annexes, tu dois expliquer comment trouver la loi entrée sortie de manière théorique (“ici c’est une fermeture géométrique”). Tu dois spécifier le polygone d’étude de ta fermeture géométrique à ton examinateur car uniquement certains angles indiqués doivent apparaître dans le résultat final. A l’aide d’un programme python que tu devras compléter, tu devras déterminer une approximation de la loi entrée sortie du système, énoncer la méthode utilisée dans ce programme (“ ici c’est une méthode dichotomique”). Ensuite, tu devras tracer sur python la trajectoire de deux points particuliers du système et identifier la forme de la trajectoire formée par ces deux points (“deux arcs de cercle”). Puis, tu devras en réutilisant une méthode d’un programme donné sur python faire en sorte que les deux arcs de cercles aient un centre commun (“ il suffit globalement de copier-coller le programme d’aide et de le réutiliser pour les grandeurs souhaitées”). Enfin, en mesurant numériquement l’écart des coordonnées des points au cours du mouvement, on peut en déduire le mouvement de la hanche du patient.

Q9) Synthèse orale n°2 : Quantifier le mouvement de la hanche et commenter le résultat (“écart étant minime aucun risque de blessure pour le patient, dispositif plutôt stable”) 


 Partie 3 : Détermination des constantes associés aux couples (couple moteur, couple frottements secs et frottements visqueux) (30 min)
On se place en mode LABO pour toutes les expériences menées lors de la suite de cette étude. 
Q10)Q11) Enoncer le théorème à utiliser pour trouver une relation entre les couples et la dérivée seconde de θ (“théorème du moment cinétique projeté sur l’axe de rotation”). Ensuite, te sachant en régime permanent tu peux simplifier ton expression et trouver une relation entre le courant moteur ic et la vitesse de rotation du moteur wm. Enfin, en faisant trois acquisitions pour des valeurs de consignes de vitesse de rotation du moteur différentes, je récupère 
les valeurs de sortie. Puis sur Excel ou python, je trace les courbes afin de déterminer les constantes associées aux couples (“ si tu traces tes courbes correctement la constante souhaitée correspond à la pente de la courbe il me semble”)

Q12) Synthèse orale N°3 


Partie 4 : Déterminer les paramètres de correction de l’asservissement de l’attelle CPM-130, en vue d’obtenir un pilotage de vitesse précis, suffisamment rapide, et stable afin de ne pas blesser le patient (30 min)

Q13)Q14) Je me rappelle plus exactement cette partie. Il fallait faire une nouvelle expérience puis quelques calculs simples qui te permettait de conclure sur les caractéristiques du correcteur ainsi que les valeurs des constantes à choisir pour répondre aux exigences voulues. 

Q15) Synthèse globale : résumer dans les grandes lignes les exigences d’étude, la démarche employée et les résultats trouvés tout au long de l’activité. Conclure sur le respect des exigences et la fiabilité du produit.



	SEVENIER
Louison
Robot Kmix
Centrale 4h

	Robot de cuisine Kmix équipé d’un embout de type spatule.

Document dématérialiser, on a 2 écrans.
Un examinateur vient tous les 40/60 min afin de vérifier vos résultats et voir si vous comprenez ce que vous faites.
En parallèle il faut réaliser un support visuel type Power Point, je vous conseille d’écrire tous les résultats importants au fur et à mesure du TP, une dizaine de diapo suffisse, pas besoin d’en faire trop, 4h c’est long.

Partie 1 :
Découverte du système, approximation du rapport de réduction entre moteur et spatule (faire tourner le rotor à la main).
Cahier des charges : 
· Vitesse minimale d’un point de la spatule
· Stabilité du système
· Volume balayer par la spatule
Chaine d’information et d’énergie dont capteur à effet de Hall
PBL: Est-ce que le système respect bien le cahier des charges ? (Je ne m’en souviens plus très bien)

Validation du premier critère : liste de coordonnés x et y d’un point de la spatule en fonction du temps sur un tableau Excel, tracer la norme de la vitesse de ce point en fonction du temps.

Partie 2 :
Etude théorique : trouver les rapports de réduction, roue vis sans fin, roue et train épi, utiliser le roulement sans glissement.
Etude cinématique pour comparer avec la vitesse déterminer dans la partie 1.

Partie 3 (autonomie) :
Les équations de la dynamique nous sont données.
· Déterminer constante du moteur
· Etude dynamique, inertie équivalente ramené à l’axe moteur avec l’énergie cinétique, Jeq à déterminer avec et sans la spatule.
· Etude expérimentale, proposer protocole et le réaliser pour trouver Jeq avec et sans spatule.
· Utiliser Scilab pour déterminer le couple résistif considéré comme constant.
· Pas eu le temps, permet de conclure sur les vibrations du système.

Partie 4 :
Dernier critère du CdC, volume balayé par la spatule, de la géométrie, programme python à exécuter.

Synthèse orale de 3 min avec le support type Power Point, présentation à un autre examinateur.
Attention 3 min c’est très court, essayez de synthétiser au maximum en vous appuyant sur vos résultats trouvés.

 



	FERJANI 
Aya 
La Cordeuse CCINP
	Problématique : Comment le correcteur permet-il d’améliorer la précision du système ?

Le Tp dure 2 heures. Il est composé de 4 parties et comporte en tout 15 questions. Chaque partie se termine par une brève synthèse que l’on doit restituer à l’examinateur qui passe toutes les 30 minutes. L’examinateur était souriant et n’hésitait pas à venir passer si j’avais un problème technique avec la machine. 
Partie 1 : Prise en main 
· Faire une première acquisition en tendant la corde, avec une valeur de tension de 10 Kgf, et montrer les courbes observées ( en annexe, l’utilisation du logiciel est parfaitement détaillée, c’est très guidée)
· Donner la chaîne d’énergie, montrer où se situent les différents composants sur la machine (moteur, réducteur), notamment les capteurs. L’examinateur m’a demandé comment fonctionnent ces capteurs. 
· Etablir un protocole qui permet de vérifier si le critère de précision est vérifiée,( le protocole consiste à lancer une consigne de tension de la corde de 10 Kgf ce qui correspond à 98 N, or avec la courbe j’ai obtenu 100 N donc ce qui dépasse les 1N de dépassement autorisée, le critère n’est pas vérifiée) 
· Faire une synthèse






Partie 2 : Déterminer expérimentalement la raideur du ressort 
· Lancer une nouvelle acquisition et tracer les courbes de l’écrasement du ressort, du déplacement du chariot et de la force de tension de la corde en fonction du temps. En déduire la raideur du ressort et celle de la corde. 
· Synthèse 

Partie 3 :
· Avec une méthode et un isolement rigoureux, déterminer la relation qui lie la force de la corde à Xpoussoir ( déplacement du chariot + écrasement du ressort)
· En s’aidant des équations données en annexe, compléter 3 blocs sur une simulation Matlab Simulink déjà faîte . Il faut également entrer la valeur de la raideur de la corde et l’examinateur propose à l’avance de nous la fournir si jamais on ne l’a pas trouvé. 

Partie 4
· Un des blocs de la simulation  est un correcteur proportionnel intégral. Fixer le gain du proportionnel et faire varier celui de l’intégrateur. Lancer l’acquisition pour chaque valeur du gain et déterminer l’influence de la variation du gain sur la précision et la rapidité du capteur. 
· Ensuite, fixer la valeur du gain de l’intégrateur et faire varier celui du proportionnel. 
· Réaliser une autre acquisition et vérifier si le critère concernant la marge de phase est vérifiée ( marge de phase supérieure ou égale à 45°). Déterminer le gain nécessaire pour satisfaire ce critère. 
· Synthèse sur le travail. 




	
	
	



