Révisions !

Consignes :

— Rédiger vos réponses, en bleu ou en noir, directement sur le document. Vos schémas pourront étre coloriés avec
d’autres couleurs.

— Chaque question - ou sous-question - est associée a un point. La correction sera binaire : si la réponse est inté-
gralement bonne, vous aurez un point et zéro sinon.

— Vous corrigerez la copie de I'un de vos camarade ensuite. Si la copie est correctement corrigée (I'éleve corrigé
ne porte pas de réclamation justifiée), vous gagnez un bonus sur la note finale. Si elle est volontairement mal
corrigée, vous aurez un malus. Vous cocherez les () avec un symbole v si la réponse est bonne et avec une croix
sinon.

— Pour ce premier test, vous avez le droit de "tricher" (uniquement avec vos anti-seches préparées en amont).

ﬁ Question 1- ()

Le torseur dynamique du solide S, de centre d’inertie G et de masse m, par rapport au référentiel galiléen R

s’écrit (compléter) :
—

%
Rd = h' - &-&E‘ g ] R R L LT TR PP PP P
(Do} = _)S/R SR

A 'ql . J’E ( k‘.é.l.p-\.l..l, W\..\lk’L ~ \l a&S'rL .................................... -
avec 0.,& e : le vecteur accélération en G de S par rapport a R et tel que : ‘U&t—_‘;\r{— I (_\]& eg.,"z) 2

fg Question 2 - ()
On peut aussi montrer que, pour un solide S de centre d’inertie G dans un référentiel R, le torseur cinétique
s’écrit, en un point A quelconque :

p = ..M. \,Ca Blee e v eeneennennteineiitieiteiitiieeittiaeesiatetaetaeetaeesatenaetntosettactnsctnsonaenns
{(gS/R}:{ S/R= &SL

H
A"S"_ o A‘Q JL%m_ ..... PR LN A{'G\ '\‘k.ec’m .....................................

Avec I(A,S), la matrice d’inertie du solide S au point A. Elle contiendra notamment les moments d’inertie du
solide.

4 Question 3 - O
Pour un ensemble de solides 3 composé des solides S;, S,, Ss... on calculera les torseurs cinétique et dynamique
de la maniere suivante :

{cgm}=§&C,.,,‘.‘.m)(.,,.gc,..;i..”g,..‘,,.._ .

D5z} =@s&}’\*'\mf"'tm\(
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55 Question 4 - ()

Et bien entendu, une propriété des torseurs permet d’écrire :

—"

l-’
Op,s/R =0as/R+ "'%'&""’"g"‘\ﬁrz ...............

Et de méme :
—

-—
_—
O-B,S/R == OA,S/R + ..b.&,..]\..?s.’& ...............

5_! Question 5

On suppose deux pieces notées 1 et 2 en liaison sphére-plan en A et de normale z . On suppose ce contact
unilatéral (le sens de I'unilatéralité sera déduit du schéma) et avec frottement de type Coulomb (on notera f le

coefficient de frottement). On consideére que le probleme reste dans le plan du schéma.

Z)

(O - Ecrire le torseur de I'action mécanique de 1 sur 2.

-

$A 1y = i&v\_ﬁ. = Zu-t +« Tn-q
PILIVWISCE o

O - Ecrire la contrainte d’unilatéralité (en fonction de la ou des composante(s) du torseur précédent).

I {n_k |ue tpp Lo .

O - Ecrire la condition pour qu’il 0’y ait pas de glissement entre les solides 1 et 2 (en fonction de la ou des

composante(s) du torseur précédent).
! {w\' Qe !l 4 ‘- 2wl

(O - A la limite du glissement, donner la relation sur les composantes du torseur (en fonction de la ou des

composante(s) du torseur précédent).

Al bedbe o Mal= polzgl
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O - Lorsque le glissement est établi, donner la relation sur les composantes du torseur (en fonction de la ou
des composante(s) du torseur précédent).

S‘&\ 1 o ol\»Sw : l111\ - -& 12\ .

55 Question 6 - ()

Soit un systéme asservi - sans perturbation - dont la FTBO est notée Hyg et la FTBF est Hpp. Le systéme sera
précis vis-a-vis d’une entrée en échelon si la ..A6S4e.. de -Mpo est -.:.l?c.w—m.oacfrao-(& DN

55 Question 7
(O - Soit un systéme asservi - sans perturbation - dont la FTBO est notée Hy, de gain Kpq, et de classe agg = 1,
et la FTBF est Hgp, de gain Kgp et de classe aggp = 0. Lerreur vis-a-vis d'une entrée en échelon d’amplitude E,,

sera égale a ........ D..... .

(O - On aura donc forcément un gain Kge égala.qd..

55 Question 8

(O - Soit un systéme asservi - sans perturbation - dont la FTBO est notée Hy, de gain Kp,, et de classe agg = 0,

et la FTBF est Hgp, de gain Kgp et de classe aggp = 0. Lerreur vis-a-vis d'une entrée en échelon d’amplitude E,,
=

AL Kﬂo
(O - On aura donc forcément un gain K&F..q’;....d, ..... .

sera égale a

55 Question 9 - ()

Soit un systéme asservi - sans perturbation - dont la FTBO est notée Hpg, de gain Kgq et de classe apg, et la
FTBF est Hgp, de gain Kyp et de classe agp.

Lerreur vis-a-vis d’'une entrée en rampe de pente a, sera :

o égaled .y o Siogy = ..0...;
o égalea .. 2o, . siag=4;

e égalea0 sh‘.‘.’.& & Lo

g Question 10 - ()

Soit un systeéme asservi - avec perturbation - dont la FTBO est notée Hpg, de gain Ky et de classe apg, et la
FTBF est Hgg, de gain Ky et de classe agp.

Le systéme asservi sera insensible a une perturbation en échelon s’il y a um».,mm.‘b.@(\lhi"-&h .

Eg Question 11 - ()

Soit le systéme asservi suivant :

Perturbations : Y,(p)

Consigne : X.(p)
—_—

Uc(p) Ecart : (p) U(p) Sortie : X(p)
Kagap = Pl ) [ ) Ha(p) Ks P

I H Q[f\- 9 M XQLﬂ= Y\C‘-F\ oJ ﬂLﬂ: \(RA'-T-Kf_(-r\— %?&LD
3

Mesure : M(p)




’ « K
l . Pour que le systéme asservi fonctionne correctement, il faut que le gain de 'adaptateur soit .;E{\au\...a. ..... :ro
2

~
55 Question 12
Soit le systéme asservi suivant :
Perturbations : Yp(p)
Consigne : X.(p) U(p) Ecart : £(p) U(p) Sortie : X(p)
IR Kagap 2 Pl ce R ) Ha(p) Ks P
Mesure : M(p)

En tenant compte de la question 11 , déterminer les fonctions de transfert :

X,(p) X,(p)
-Hy(p)= “H,(p)=
O - Hy(p) X.(p) - et O - Hy(p) Y, () ‘1o
K- ke, CR - Halp)-Halp) "
% AR QLR Halp) P Wisp
l'ﬁ,l,ﬂ - _ l,(y K.'.e-?- CL‘?\H«%\ “LLP\

kc‘.«.i; . C!.F\ . U(a,i-\ﬂ A4 Cl\,\.l-hlp\. HLLP\ . Kh,r

(O - Exprimer alors l'erreur en régime permanent puis faire apparaitre I'erreur en poursuite (liée a 'entrée

consigne) et celle en régulation (liée a la perturbation).

G = Uim "‘-d"\"bu’\ = bm - L*él‘\ "*::t'ﬂ\

o 4o {—=o"
Sl pUR D - L R el
. iak.___—'fq —

ﬁ Question 13 - ()

Soit un systéme asservi - avec perturbation - dont la FTBO est notée Hpg, de gain Kpq et de classe apg, et la

FTBF est Hgp, de gain Kpp et de classe agp.

Le systéme asservi sera stable si (donner le(s) critére(s) sur Hgp) :

l'q \;a\n, e \'\gf Aout o cht\!. 'IIC!.(-[L %’ﬂiol‘,em'b thao-l-\\d
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55 Question 14 - ()

Soit un systéme asservi - avec perturbation - dont la FTBO est notée Hp(, de gain Ky et de classe apg, et la
FTBF est Hgg, de gain Ky et de classe agg. donc pubL \{m('l.u)\ S —1q0°

(-b

Le systéme asservi sera stable si (donner le(s) critere(s) sur Hgg) : lﬂ“'»v'- lHao(.'rw) =4 )

Le, e de f < Haelj)| <
PYORY > \e. (Rasliw)) = - (9° -
m{—wx&&.uk ! W i ad i bk, » J

£ 0.
positives
N

fg Question 15 - ()

Ko

Soit un systéeme asservi - avec perturbation - dont la FTBO est notée Hpo(p) = 2% T et la FTBF
1+ 22p+ —p?
wo C()O
K
est Hpp(p) = 2E L 1
1+=Ep+ —p?
Wp CL)F

Le systéme asservi sera stable si :

‘g_‘: « g N O (ts -@, W‘th w ch'aanmw‘-bw . tae Aont de

-

4 Question 16 - O

Soit un systeme de fonction de transfert H(p), de gain K, de classe nulle et possédant trois poles p;, p, et ps.

On pourra donc écrire la fonction de transfert H(p) sous la forme :

(e) - a

(A - BN (4 BN (4-F
Fal P-,,

Eg Question 17 - ()

On considére le mécanisme suivant :

A partir du schéma et en supposant que tous les contacts extérieurs des roues se font sans glisser, donner toutes

les conditions de roulement sans glissement.
— -

\]He'm = 0 / \leeql;a = 0 et :rc;e s/3b =

ey
o)
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55 Question 18 - ()

Soit un systeme de fonction de transfert H(p), de gain K, de classe nulle et possédant trois poles réels p,, p, et

P3 associés respectivement aux constantes de temps 7q, T et T3.

Silona 7, _>>72 > 7, > 0, on pourra donc écrire la fonction de transfert H(p) sous la forme simplifiée :

w

hie) =
Ay Ly - p

ﬁ Question 19 - ()

Nom de la liaison : ... PANGT....ccven...

Caractéristique(s) : tb.'.m.....l’.:a,::D..
Torseur des actions mécaniques transmissibles : {0 — 1} = { =
P rl-?‘ﬁ

Torseur valable si P £&. [Ol'a‘-‘.) ..........

Représentation (en couleur, en respectant le méme code couleur pour tous les schémas, et en respectant les

directions!) :

Représentation en 3D Représentation en 2D - vue de face

y YA

Représentation en 2D - vue de coté

g Question 20 - ()

Nom de la liaison : .HPU\'.ﬁ..P.bk&\ .....
Caractéristique(s) "ba.mu,a.h_‘.;

Torseur des actions mécaniques transmissibles : {0 — 1} = { =
P

Torseur valable si ....... &h’? ...............

Représentation (en couleur, en respectant le méme code couleur pour tous les schémas, et en respectant les
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directions!) :

Représentation en 3D Représentation en 2D - vue de face

y, YA

Xy

Représentation en 2D - vue de dessus

X

>Z

fg Question 21 - ()

Soit un systeme de fonction de transfert H(p), de gain K, de classe nulle et possédant trois poles p;, p, et p3

— S\'rivhtb-&v-t %l"{- .

e p; est un pdle réel;

ou:

® p, est un poOle complexe tel que p, = —a + j.b ol a est un réel strictement positif et b est un réel;

e p; est un péle complexe tel que p; = —a —j.b.

Silona .Dn.;.LL..\.?4.‘ , on pourra donc écrire la fonction de transfert H(p) sous la forme simplifiée :

H(p) = —r - K
1+ 20 L (o =2— Y- —
wy (,og --¢L-|“.b -G--j-b
a ¢ 1 1 2
Avec & = ——— deman Lp) = A _ * - - ’
ch.'l-q.b"’-l v -A.-I\')-L —a—j-b T+ «+b" r
Et wy = ‘la.t.{.{,
e T

nguestion 22-@ .g :—-W~ 7. a
i’

o o L B =
Nom de la liaison : Linghale ... RELCTIL QNE = e bt

Autre nom : 1;‘[;_\.,,._.?[.%
—

Caractéristique(s) : b“-'-e.l@r';r:\ e de Mrwoln. t
Torseur des actions mécaniques transmissibles : {0 — 1} = { —
P

Torseur valable si P G..I.Dl.?) ............

Représentation (en couleur, en respectant le méme code couleur pour tous les schémas, et en respectant les




directions!) :

Représentation en 3D

Y,

Xy

7

Représentation en 2D - vue de face

2
X

Représentation en 2D - vue de dessus

i
Ay

>Z




