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Commande d’un fauteuil roulant 

par contraction d’un muscle 
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- Réaliser un système  

adaptable à différents 

 Handicaps. 

- Permettant plusieurs  

types de déplacements. 

- Rapidité d’exécution de moins de 3s. 

- 4 commandes réalisables : 

     avancer, s’arrêter, tourner à gauche, tourner à 

droite  

- Ne doit pas être contraignant physiquement 

 

Objectifs :  
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Impossible de 
distinguer des 
informations 

Signal obtenu lors de 6 contractions brèves du Biceps gauche : 

 

- fréquence : entre 100 Hz et 3000HZ. 

- Les signaux exploitables se trouvent  

vers 500 Hz 

- L’amplitude en tension des signaux se 

 trouve entre 10 μV et 3 mV 
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Amplificateur d’instrumentation : 

-Adaptation d’impédance 

- Fort gain 
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- 

- 
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- 
+ 

In1 

In2 Ref 

Amplificateur d’instrumentation 

100KΩ 1KΩ 
47KΩ 

10KΩ 

47KΩ 

1KΩ 100KΩ 
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Amplification : 
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Filtre passe-haut : Amplificateur non-inverseur : 

Supprime la composante continue : 

 

 

+
-
+
-
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12KΩ 

47μF 

4,7KΩ 

1,2KΩ 

fc=0,28Hz 
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Détecteur de crête : 

330KΩ 1μF 
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+
-

Ref

Comparateur avec 
référence : 

Diviseur de tension : 

Adapte le niveau de tension pour 
la carte Arduino : 

 

 

100Ω 

200Ω 
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CAO avec le 
logiciel Charlygraal 
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1 front 
montant 

2 fronts 
montants 

3 fronts 
montants 

4 fronts 
montants 

S’arrêter Tourner à 
gauche 

Tourner à 
droite 

Avancer 



Boucle d’asservissement en vitesse des MCC : 
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Modèle des MCC : 
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Essai à vide en 
génératrice 

Essai rotor bloqué Réponse échelon de tension 
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+ 
+ 

Correcteur utilisé dans la boucle : 

Modèle de l’asservissement en vitesse

+
-

+
-

+
- C(p)

Gain statique 
globale à
déterminer

Correcteur Moteur Réducteur
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Comparaison théorie-expérience (commande 19rad/s): 
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Conclusion 


