
DS 04 - Sciences Industrielles pour l’Ingénieur                                                                                             Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI 

                      Fabien Hospital   Page 1 sur 10 

DESCRIPTION DU SYSTEME 

Q1 : Exigences 1.2, 1.2.1, 1.3 et 1.4.1 du cahier des charges. 4 points 

 

Q2 : Diagramme de définition des blocs 7 points 

 

Q3 : Diagramme de blocs interne 7 points 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

CORRIGE DS4 PSI CCP 
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Q4 : Chaîne topo fonctionnelle associée à l’ensemble support 1 sur le document réponse.6 P 

 

MODELISATION MECANIQUE 

Liaison 1-2 

Q5. 6 points  Les torseurs des actions transmissibles des deux liaisons sont : 
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Les deux liaisons étant en parallèle, on somme leurs torseurs des actions transmissibles au même 

point et dans la même base. 

Le torseur de la liaison équivalente en A est 

bien celui d’un pivot d’axe (A, 𝑧0⃗⃗  ⃗).  
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Une solution par la compatibilité des torseurs cinématique est bien sûr équivalente. 

Q6. 4 points  On applique la formule h = m-Nc + 6.γ  

 

Avec γ = 1  Nc = 3*2 = 6  m = mu = 1 (rotation de 2 autour de l’axe (A, 0z


)). 

Nous avons donc h = 1 – 6 + 6*1 = 1 

Q7. 4 points . Ce montage est plus rigide qu’un montage classique rotule + linéaire annulaire 

en parallèle. Il nécessite une condition géométrique à respecter (distance entre les deux centres 

A et B le long de l’axe (A, 0z


)). 
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liaison 0-1 

Q8.  4 points  Par fermeture géométrique de chaîne : 0).(.. 0 =−+ xtxxLxL jc  

Nous ne voulons pas faire apparaître l’angle j0 : cj xLxtxxL ..)(. 0 −=  

( ) 0cos..2)().(cos).(..2)( 00

222 =−−+= cc LtxtxtxLLtxL   → cLtx 0cos..2)( =  

La solution x(t) = 0 ne convient évidemment pas. 

 

Q9. 4 points 

Angle de flexion :  + 0c 0c x(t) x = 2 L. La course utile du composant 

étant de 1.3 m, cela implique L ≤ 0.65 

m. C’est largement suffisant quelle que 

soit la taille du patient. 

Mini : 60° 0° 2 L 

Maxi : 150 ° 150° - 60° = 

90°   

0 

PILOTAGE ET DYNAMIQUE 

Q10 : schéma bloc 8 points 

 

Q11 : relation entre le couple et l’effort sur la courroie 8 points 

On isole la poulie motrice : BAME (masse négligée) 
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On applique le TMD à la poulie, d’inertie négligée, au point O, en projection sur 0z


. 
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On isole la courroie AB, de masse négligeable : BAME 

 






−

=→
0

.
)(

0

xF

courroiepoulieT
cp

A

 ;  








=→
0

.
)1(

01

xF

courroieT
c

B

 

On applique le TRD à la courroie, de masse négligée, en projection sur 0x


. 

01 =+− ccp FF      Donc : 111 ..)( cM FrtC =  
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Q12 : équation du mouvement (1+2+3) 10 points 

On isole (1+2+3) : BAME 
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Remarque :  

Les actions du patient sur 3 peuvent être modélisées par un seul torseur en P puisque le torseur 

couple est valable en O2 comme en P. 

Théorème de la résultante dynamique sur  

( ) ( ) 0300/30/20/11 0/3,... xGmxMxRRRFF dddpc +=++=+−


 

Avec  = constante 
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Dans l’équation précédente : 
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Et avec la relation obtenue en Q6 
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Q13 : équation du mouvement de 3 4 points 

On isole 3 : 

BAME :  
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On applique le TMD à 3, en O2, en projection sur 2x


 

Le calcul n’est pas demandé mais voici à quoi il pourrait ressembler. 

A priori on ne le demande pas mais on rappelle que 2x  est fixe / R0 ce qui facilite un peu le 

calcul avec :  
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Q14 : couplage 4 points 

Nous voyons que les accélérations 


x  et 23



  interviennent dans les deux équations. Ces 

équations font donc apparaître un couplage et les pilotages des paramètres 23(t) et x(t) ne sont 

donc pas indépendants l’un de l’autre. 

Elles sont par ailleurs non linéaires car font intervenir des termes au carré ainsi que des termes 

sinusoïdaux. 

Q15 : linéarisation de l’équation du mouvement (1+2+3)  6 points 

Nous avions supposé moteurpoulie  .1= . D’après la figure 7 : poulierx . −=


.  

Nous arrivons donc à : moteurrx  .  . 1=

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Si nous considérons que les accélérations angulaires des moteurs sont de même ordre, le 

facteur associé à la rotation est négligeable devant celui de la translation : 
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( ) 0,083  .. 1 =+ rMm  et 0014,0.sin.. 23 =hm  

Nous avons donc finalement : ( ) mp
M rMmF
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Q16 – Q17 : fonctions de transfert de l’actionneur 10 points 

Équations du moteur dans le domaine de Laplace : 
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Q18 : gain du capteur 4 points 

Sur chaque piste, nous mesurons 500 fronts montants et 500 fronts descendants par tour soit 

1000 incréments. Les pistes étant décalées de un quart de fente nous voyons tous les fronts de 

chaque piste. Nous voyons donc 2000 incréments par tour. D’où : 

 s/radian)(incrément 31,318
2

2000
)(8 =


pK  

 

Q19 à  Q 23 : gain de la transmission mécanique  12 points 
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3/0 < 1/0 c’est donc 3 qui est lié à la poulie et 1 au moteur. 
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+
==  avec Z1 = 10 → 90Z 0 =  Soit : K5 = 1 = 0,1 

 

Nous avons vu qu’avec le RSG : poulierx . −=


. Nous nous affranchissons donc du signe qui ne 

joue aucun rôle :   K6 = r = 0,0461 (m) 
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Q24 : cohérence du schéma bloc 4 points 

D’après le schéma bloc, nous aurons au niveau du comparateur : 
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8
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K
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Pour une question de cohérence, si on souhaite que les deux grandeurs soient comparables : 

/mètreincréments 7,69047
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K
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Q25 : Manipulation des schémas 10 points 

Nous passons sans difficulté du schéma bloc donné (fig 8) à un schéma bloc à retour unitaire 

compte tenu de la question précédente. 

 

Le plus simple ensuite est de traiter séparément le bloc moteur :  
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Reste alors une dernière mise en forme : 
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Nous retrouvons 
te

eq

kk

JR

.

.
 pour la constante de temps et 

ek

1
 pour le gain statique du moteur. 

(Pour une fois, la solution est plus facile et rapide en manipulant directement les équations plutôt 

que les schémas bloc) 

Q26 – Q27 : correction proportionnelle  8 points 

Q26. XXcX −=  et en BF : ( )
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Avec C(p) = Kc , il vient :  
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Q27.En supposant un 

échelon de consigne et 

d’effort :  
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Avec le théorème de la valeur finale : 
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Le cahier des charges n’est pas respecté puisque l’écart statique n’est pas nul. 
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Q28: correction proportionnelle intégrale 10 points 

Il semble que le réglage soit correct puisque l’on retrouve la courbe donnée en la traçant (BO 

non corrigée en bleu et BO corrigée en rouge) : 
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73,708
Série1; 1,459; 
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68,081
Série1; 2,788; 
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62,448
Série1; 5,328; 

61,978
Série1; 5,623; 

61,508
Série1; 5,935; 

61,037
Série1; 6,264; 

60,567
Série1; 6,612; 

60,096
Série1; 6,978; 

59,625
Série1; 7,365; 

59,154
Série1; 7,774; 

58,683
Série1; 8,205; 

58,211
Série1; 8,66; 

57,739
Série1; 9,14; 

57,267
Série1; 9,647; 

56,794
Série1; 10,182; 

56,32
Série1; 10,746; 

55,847
Série1; 11,342; 

55,372
Série1; 11,971; 

54,897
Série1; 12,635; 

54,421
Série1; 13,335; 

53,945
Série1; 14,075; 

53,468
Série1; 14,855; 

52,989
Série1; 15,679; 

52,51
Série1; 16,548; 

52,029
Série1; 17,466; 

51,547
Série1; 18,434; 

51,064
Série1; 19,456; 

50,579
Série1; 20,535; 

50,092
Série1; 21,674; 

49,603
Série1; 22,876; 

49,112
Série1; 24,144; 

48,619
Série1; 25,483; 

48,123
Série1; 26,896; 

47,624
Série1; 28,387; 

47,122
Série1; 29,961; 

46,617
Série1; 31,623; 

46,108
Série1; 33,376; 

45,594
Série1; 35,227; 

45,076
Série1; 37,18; 

44,553
Série1; 39,242; 

44,024
Série1; 41,418; 

43,49
Série1; 43,714; 

42,95
Série1; 46,138; 

42,402
Série1; 48,697; 

41,847
Série1; 51,397; 

41,285
Série1; 54,247; 

40,714
Série1; 57,255; 

40,134
Série1; 60,43; 

39,545
Série1; 63,78; 

38,945
Série1; 67,317; 

38,336
Série1; 71,05; 

37,715
Série1; 74,989; 

37,084
Série1; 79,148; 

36,44
Série1; 83,536; 

35,785
Série1; 88,168; 

35,117
Série1; 93,057; 

34,437
Série1; 98,217; 

33,745
Série1; 103,663; 

33,04
Série1; 109,411; 

32,322
Série1; 115,478; 

31,591
Série1; 121,881; 

30,849
Série1; 128,64; 

30,094
Série1; 135,773; 

29,327
Série1; 143,301; 

28,548
Série1; 151,247; 

27,759
Série1; 159,634; 

26,959
Série1; 168,485; 

26,148
Série1; 177,828; 

25,328
Série1; 187,688; 

24,499
Série1; 198,096; 

23,661
Série1; 209,08; 

22,814
Série1; 220,673; 

21,96
Série1; 232,91; 

21,099
Série1; 245,824; 

20,231
Série1; 259,455; 

19,357
Série1; 273,842; 

18,478
Série1; 289,026; 

17,593
Série1; 305,053; 

16,703
Série1; 3,22E+02; 

15,809
Série1; 3,40E+02; 

14,911
Série1; 3,59E+02; 

14,009
Série1; 3,79E+02; 

13,104
Série1; 4,00E+02; 

12,195
Série1; 4,22E+02; 

11,284
Série1; 4,45E+02; 

10,37
Série1; 4,70E+02; 

9,454
Série1; 4,96E+02; 

8,536
Série1; 5,23E+02; 

7,616
Série1; 5,52E+02; 

6,694
Série1; 5,83E+02; 

5,771
Série1; 6,15E+02; 

4,846
Série1; 6,49E+02; 

3,92
Série1; 6,85E+02; 

2,993
Série1; 7,23E+02; 

2,064
Série1; 7,64E+02; 

1,135
Série1; 8,06E+02; 

2,05E-01
Série1; 8,51E+02; 

-0,726
Série1; 8,98E+02; 

-1,657
Série1; 9,47E+02; 

-2,589

Série1; 0; 0Série1; 0; 0

Série2; 1; 58,518
Série2; 1,055; 

57,582
Série2; 1,114; 

56,647
Série2; 1,176; 

55,712
Série2; 1,241; 

54,777
Série2; 1,31; 

53,842
Série2; 1,382; 

52,908
Série2; 1,459; 

51,974
Série2; 1,54; 

51,041
Série2; 1,625; 

50,108
Série2; 1,715; 

49,176
Série2; 1,811; 

48,244
Série2; 1,911; 

47,313
Série2; 2,017; 

46,382
Série2; 2,129; 

45,453
Série2; 2,247; 

44,524
Série2; 2,371; 

43,596
Série2; 2,503; 

42,669
Série2; 2,642; 

41,744
Série2; 2,788; 

40,82
Série2; 2,943; 

39,897
Série2; 3,106; 

38,976
Série2; 3,278; 

38,056
Série2; 3,46; 

37,139
Série2; 3,652; 

36,224
Série2; 3,854; 

35,311
Série2; 4,068; 

34,401
Série2; 4,294; 

33,493
Série2; 4,532; 

32,589
Série2; 4,783; 

31,689
Série2; 5,048; 

30,792
Série2; 5,328; 

29,899
Série2; 5,623; 

29,011
Série2; 5,935; 

28,128
Série2; 6,264; 

27,25
Série2; 6,612; 

26,378
Série2; 6,978; 

25,513
Série2; 7,365; 

24,654
Série2; 7,774; 

23,802
Série2; 8,205; 

22,958
Série2; 8,66; 

22,122
Série2; 9,14; 

21,295
Série2; 9,647; 

20,477
Série2; 10,182; 

19,668
Série2; 10,746; 

18,87
Série2; 11,342; 

18,082
Série2; 11,971; 

17,304
Série2; 12,635; 

16,538
Série2; 13,335; 

15,783
Série2; 14,075; 

15,04
Série2; 14,855; 

14,308
Série2; 15,679; 

13,587
Série2; 16,548; 

12,878
Série2; 17,466; 

12,181
Série2; 18,434; 

11,494
Série2; 19,456; 

10,818
Série2; 20,535; 

10,153
Série2; 21,674; 

9,497
Série2; 22,876; 

8,85
Série2; 24,144; 

8,212
Série2; 25,483; 

7,582
Série2; 26,896; 

6,959
Série2; 28,387; 

6,343
Série2; 29,961; 

5,732
Série2; 31,623; 

5,126
Série2; 33,376; 

4,524
Série2; 35,227; 

3,924
Série2; 37,18; 

3,327
Série2; 39,242; 

2,731
Série2; 41,418; 

2,135
Série2; 43,714; 

1,538
Série2; 46,138; 

0,94
Série2; 48,697; 

0,339
Série2; 51,397; -

2,66E-01
Série2; 54,247; -

0,875
Série2; 57,255; -

1,49
Série2; 60,43; -

2,11
Série2; 63,78; -

2,737
Série2; 67,317; -

3,372
Série2; 71,05; -

4,016
Série2; 74,989; -

4,668
Série2; 79,148; -

5,33
Série2; 83,536; -

6,002
Série2; 88,168; -

6,685
Série2; 93,057; -

7,379
Série2; 98,217; -

8,084
Série2; 103,663; -

8,8
Série2; 109,411; -

9,528
Série2; 115,478; -

10,267
Série2; 121,881; -

11,018
Série2; 128,64; -

11,78
Série2; 135,773; -

12,554
Série2; 143,301; -

13,338
Série2; 151,247; -

14,133
Série2; 159,634; -

14,938
Série2; 168,485; -

15,752
Série2; 177,828; -

16,576
Série2; 187,688; -

17,409
Série2; 198,096; -

18,25
Série2; 209,08; -

19,099
Série2; 220,673; -

19,956
Série2; 232,91; -

20,819
Série2; 245,824; -

21,689
Série2; 259,455; -

22,565
Série2; 273,842; -

23,446
Série2; 289,026; -

24,332
Série2; 305,053; -

25,224
Série2; 3,22E+02; 

-26,119
Série2; 3,40E+02; 

-27,018
Série2; 3,59E+02; 

-27,921
Série2; 3,79E+02; 

-28,827
Série2; 4,00E+02; 

-29,736
Série2; 4,22E+02; 

-30,648
Série2; 4,45E+02; 

-31,563
Série2; 4,70E+02; 

-32,479
Série2; 4,96E+02; 

-33,398
Série2; 5,23E+02; 

-34,319
Série2; 5,52E+02; 

-35,241
Série2; 5,83E+02; 

-36,165
Série2; 6,15E+02; 

-37,09
Série2; 6,49E+02; 

-38,016
Série2; 6,85E+02; 

-38,943
Série2; 7,23E+02; 

-39,872
Série2; 7,64E+02; 

-40,801
Série2; 8,06E+02; 

-41,731
Série2; 8,51E+02; 

-42,662
Série2; 8,98E+02; 

-43,594
Série2; 9,47E+02; 

-44,526

Série2; 0; 0Série2; 0; 0

Série1; 1; -90,573
Série1; 1,055; -

90,605
Série1; 1,114; -

90,638
Série1; 1,176; -

90,674
Série1; 1,241; -

90,711
Série1; 1,31; -

90,75
Série1; 1,382; -

90,792
Série1; 1,459; -

90,836
Série1; 1,54; -

90,882
Série1; 1,625; -

90,931
Série1; 1,715; -

90,983
Série1; 1,811; -

91,037
Série1; 1,911; -

91,095
Série1; 2,017; -

91,155
Série1; 2,129; -

91,22
Série1; 2,247; -

91,287
Série1; 2,371; -

91,358
Série1; 2,503; -

91,434
Série1; 2,642; -

91,513
Série1; 2,788; -

91,597
Série1; 2,943; -

91,686
Série1; 3,106; -

91,779
Série1; 3,278; -

91,878
Série1; 3,46; -

91,982
Série1; 3,652; -

92,091
Série1; 3,854; -

92,207
Série1; 4,068; -

92,329
Série1; 4,294; -

92,458
Série1; 4,532; -

92,595
Série1; 4,783; -

92,738
Série1; 5,048; -

92,89
Série1; 5,328; -

93,05
Série1; 5,623; -

93,219
Série1; 5,935; -

93,397
Série1; 6,264; -

93,585
Série1; 6,612; -

93,783
Série1; 6,978; -

93,992
Série1; 7,365; -

94,212
Série1; 7,774; -

94,445
Série1; 8,205; -

94,69
Série1; 8,66; -

94,949
Série1; 9,14; -

95,222
Série1; 9,647; -

95,51
Série1; 10,182; -

95,814
Série1; 10,746; -

96,134
Série1; 11,342; -

96,471
Série1; 11,971; -

96,826
Série1; 12,635; -

97,201
Série1; 13,335; -

97,596
Série1; 14,075; -

98,012
Série1; 14,855; -

98,45
Série1; 15,679; -

98,911
Série1; 16,548; -

99,396
Série1; 17,466; -

99,907
Série1; 18,434; -

100,445
Série1; 19,456; -

101,01
Série1; 20,535; -

101,605
Série1; 21,674; -

102,229
Série1; 22,876; -

102,885
Série1; 24,144; -

103,574
Série1; 25,483; -

104,296
Série1; 26,896; -

105,054
Série1; 28,387; -

105,848
Série1; 29,961; -

106,679
Série1; 31,623; -

107,548
Série1; 33,376; -

108,457
Série1; 35,227; -

109,406
Série1; 37,18; -

110,395
Série1; 39,242; -

111,426
Série1; 41,418; -

112,498
Série1; 43,714; -

113,612
Série1; 46,138; -

114,768
Série1; 48,697; -

115,965
Série1; 51,397; -

117,202
Série1; 54,247; -

118,478
Série1; 57,255; -

119,793
Série1; 60,43; -

121,144
Série1; 63,78; -

122,53
Série1; 67,317; -

123,947
Série1; 71,05; -

125,394
Série1; 74,989; -

126,866
Série1; 79,148; -

128,361
Série1; 83,536; -

129,874
Série1; 88,168; -

131,402
Série1; 93,057; -

132,94
Série1; 98,217; -

134,485
Série1; 103,663; -

136,03
Série1; 109,411; -

137,573
Série1; 115,478; -

139,109
Série1; 121,881; -

140,632
Série1; 128,64; -

142,14
Série1; 135,773; -

143,627
Série1; 143,301; -

145,091
Série1; 151,247; -

146,529
Série1; 159,634; -

147,936
Série1; 168,485; -

149,31
Série1; 177,828; -

150,649
Série1; 187,688; -

151,951
Série1; 198,096; -

153,215
Série1; 209,08; -

154,439
Série1; 220,673; -

155,622
Série1; 232,91; -

156,764
Série1; 245,824; -

157,864
Série1; 259,455; -

158,922
Série1; 273,842; -

159,939
Série1; 289,026; -

160,915
Série1; 305,053; -

161,85
Série1; 3,22E+02; 

-162,746
Série1; 3,40E+02; 

-163,602
Série1; 3,59E+02; 

-164,421
Série1; 3,79E+02; 

-165,202
Série1; 4,00E+02; 

-165,948
Série1; 4,22E+02; 

-166,659
Série1; 4,45E+02; 

-167,337
Série1; 4,70E+02; 

-167,983
Série1; 4,96E+02; 

-168,597
Série1; 5,23E+02; 

-169,181
Série1; 5,52E+02; 

-169,737
Série1; 5,83E+02; 

-170,266
Série1; 6,15E+02; 

-170,768
Série1; 6,49E+02; 

-171,246
Série1; 6,85E+02; 

-171,699
Série1; 7,23E+02; 

-172,129
Série1; 7,64E+02; 

-172,538
Série1; 8,06E+02; 

-172,926
Série1; 8,51E+02; 

-173,294
Série1; 8,98E+02; 

-173,644
Série1; 9,47E+02; 

-173,975

Série1; 0; 0Série1; 0; 0

Série2; 1; -
176,928

Série2; 1,055; -
176,758

Série2; 1,114; -
176,579

Série2; 1,176; -
176,39

Série2; 1,241; -
176,191

Série2; 1,31; -
175,981

Série2; 1,382; -
175,76

Série2; 1,459; -
175,526

Série2; 1,54; -
175,28

Série2; 1,625; -
175,02

Série2; 1,715; -
174,747

Série2; 1,811; -
174,458

Série2; 1,911; -
174,154

Série2; 2,017; -
173,834

Série2; 2,129; -
173,497

Série2; 2,247; -
173,142

Série2; 2,371; -
172,768

Série2; 2,503; -
172,375

Série2; 2,642; -
171,961

Série2; 2,788; -
171,526

Série2; 2,943; -
171,069

Série2; 3,106; -
170,588

Série2; 3,278; -
170,083

Série2; 3,46; -
169,553

Série2; 3,652; -
168,996

Série2; 3,854; -
168,413

Série2; 4,068; -
167,802

Série2; 4,294; -
167,162

Série2; 4,532; -
166,493

Série2; 4,783; -
165,794

Série2; 5,048; -
165,064

Série2; 5,328; -
164,303

Série2; 5,623; -
163,51

Série2; 5,935; -
162,686

Série2; 6,264; -
161,831

Série2; 6,612; -
160,944

Série2; 6,978; -
160,026

Série2; 7,365; -
159,078

Série2; 7,774; -
158,101

Série2; 8,205; -
157,097

Série2; 8,66; -
156,067

Série2; 9,14; -
155,014

Série2; 9,647; -
153,94

Série2; 10,182; -
152,848

Série2; 10,746; -
151,741

Série2; 11,342; -
150,623

Série2; 11,971; -
149,499

Série2; 12,635; -
148,373

Série2; 13,335; -
147,249

Série2; 14,075; -
146,134

Série2; 14,855; -
145,031

Série2; 15,679; -
143,947

Série2; 16,548; -
142,887

Série2; 17,466; -
141,857

Série2; 18,434; -
140,862

Série2; 19,456; -
139,909

Série2; 20,535; -
139,001

Série2; 21,674; -
138,145

Série2; 22,876; -
137,345

Série2; 24,144; -
136,606

Série2; 25,483; -
135,931

Série2; 26,896; -
135,325

Série2; 28,387; -
134,791

Série2; 29,961; -
134,332

Série2; 31,623; -
133,95

Série2; 33,376; -
133,647

Série2; 35,227; -
133,426

Série2; 37,18; -
133,286

Série2; 39,242; -
133,23

Série2; 41,418; -
133,256

Série2; 43,714; -
133,366

Série2; 46,138; -
133,559

Série2; 48,697; -
133,833

Série2; 51,397; -
134,186

Série2; 54,247; -
134,618

Série2; 57,255; -
135,126

Série2; 60,43; -
135,707

Série2; 63,78; -
136,358

Série2; 67,317; -
137,074

Série2; 71,05; -
137,853

Série2; 74,989; -
138,69

Série2; 79,148; -
139,58

Série2; 83,536; -
140,517

Série2; 88,168; -
141,498

Série2; 93,057; -
142,516

Série2; 98,217; -
143,566

Série2; 103,663; -
144,642

Série2; 109,411; -
145,738

Série2; 115,478; -
146,85

Série2; 121,881; -
147,972

Série2; 128,64; -
149,097

Série2; 135,773; -
150,223

Série2; 143,301; -
151,343

Série2; 151,247; -
152,454

Série2; 159,634; -
153,552

Série2; 168,485; -
154,633

Série2; 177,828; -
155,694

Série2; 187,688; -
156,733

Série2; 198,096; -
157,746

Série2; 209,08; -
158,733

Série2; 220,673; -
159,691

Série2; 232,91; -
160,62

Série2; 245,824; -
161,518

Série2; 259,455; -
162,385

Série2; 273,842; -
163,22

Série2; 289,026; -
164,024

Série2; 305,053; -
164,796

Série2; 3,22E+02; 
-165,537

Série2; 3,40E+02; 
-166,247

Série2; 3,59E+02; 
-166,927

Série2; 3,79E+02; 
-167,577

Série2; 4,00E+02; 
-168,198

Série2; 4,22E+02; 
-168,791

Série2; 4,45E+02; 
-169,357

Série2; 4,70E+02; 
-169,897

Série2; 4,96E+02; 
-170,41

Série2; 5,23E+02; 
-170,9

Série2; 5,52E+02; 
-171,366

Série2; 5,83E+02; 
-171,809

Série2; 6,15E+02; 
-172,23

Série2; 6,49E+02; 
-172,63

Série2; 6,85E+02; 
-173,011

Série2; 7,23E+02; 
-173,373

Série2; 7,64E+02; 
-173,716

Série2; 8,06E+02; 
-174,042

Série2; 8,51E+02; 
-174,352

Série2; 8,98E+02; 
-174,645

Série2; 9,47E+02; 
-174,924

Série2; 0; 0Série2; 0; 0

M=45° 

=50 rd/s 
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La marge de phase est bien de 45° à 50 rd/s. La marge de gain est infinie (> à 7 dB) puisque le 

phase ne descend pas au dessous de -180°. 

L’erreur statique est nulle et nous avons bien un temps de réponse 0.12 s < 0.2 s 

Le cahier des charges est donc respecté. 

(Le dépassement est cependant notable, nous plaignons le patient…) 

 

SYNTHESE  

Q29 : démarche 8 points 

L’analyse fonctionnelle interne permet de mettre en évidence les composants qui contribuent à 

satisfaire les deux fonctions techniques principales du banc. 

Le modèle mécanique proposé permet ensuite de déterminer la loi entrée sortie principale ainsi 

que les équations des mouvements associées aux deux chaînes fonctionnelles motorisées. Nous 

sommes ainsi en mesure de valider l’architecture choisie et le choix des actionneurs. 

L’équation du mouvement principale est ensuite exploitée et linéarisée pour modéliser 

l’asservissement de position du chariot longitudinal et déterminer le correcteur nécessaire. 

L’ensemble de la démarche visait à évaluer les performances du système, à les valider vis-à-vis 

du cahier des charges, et valider le choix de motorisation associés à la chaîne fonctionnelle 

principale. 
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