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- Realiser un systeme
adaptable a differents
Handicaps.

- Permettant plusieurs

types de déplacements.
- Rapidité d’exécution de moins de 3s.
- 4 commandes réalisables :

avancer, s’arréter, tourner a gauche, tourner a
droite

- Ne doit pas étre contraignant physiguement
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Amplification :
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Amplificateur d’instrumentation :

-Adaptation d'impédance
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Filtre passe-haut: Amplificateur non-inverseur :
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Détecteur de créte :

Mise en forme :
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Période de la porteuse: T,=0,02s
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Déplacement du fauteuil | Encadrement constante de temps : Ty<<t<<T 1=Ryx(,=0,33s

Conception prototype

iignal apres amplification avec supression composante continue signal sortie detecteur de crete

W
e

Programmation

3+

L
o
T

Asservissement

[N]
N
&

Conclusion

tension (V)
tension (V)
N
o

=
w
T

=
o
T

|
]

=

%

temps (s) temps (s)
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Comparateur avec Diviseur de tension :
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CAO avec le
logiciel Charlygraal




void CompterFrontaMontanta() [ ///Compte le nombre de fronts montants en 33 & compter du premier
. etatCapteur=digitalRead (capteur); ///Capteur correspond & la broche d'entrée du signal
Prog Fam matIOn : if (etatcapteur == HIGH){ ///HIGH correspond & 1'état haut du aignal créneau obtenu
frontsMentanta=0;
instantInitial=milliz{); ///Instant enregistré au premier passage & 1'état haut du cycle
instantT=milli={);
while (instantT-inatantInitial«<3000){ ///Détermine la durée d'attente de nouvesux fronts montants

Position du probléme etatcapteur=digitalRead (capteur) ;

if{{etatcapteur '= memoire) z& (etatcapteur == HIGH)) ]
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S’arréter Avancer Tourner a Tourner a
droite gauche 10




Boucle d’asservissement en vitesse des MCC :

Asservissement :
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Conclusion
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Parametres du moteur a déterminer :

K. : Constante de couple. Essai avide = K. =0,094V.s

K.= K, : Constante de force contre-électromotrice. — K, =0,094V.s
R : Résistance de linduit. Essai rotor bloqué — R=3,50)

J : Moment d'inertie ramené au rotor du moteur.

Réponse a un échelon de tension — J=1,15.10"kg.m?

f . Coefficient de frottement visqueux. Essai a vide — f=00024N.m.s/rad
C,: Couple de frottement sec. Essai a vide — (,=6,96.10~'N.m

Essai a vide en Essai rotor bloqué  Réponse échelon de tension
génératrice
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Modeéle de I'asservissement en vitesse

Correcteur Moteur

W, (P)

Réducteur

we(p)
— k)

Kg : Hmot(p)

lobale a
éterminer

Gain statique !

[@ 3]

Correcteur utilisé dans la boucle :

// Ecart entre la consigne et la mesure

ecart = vref - omega;
K, ‘
// Terme proportionnel
P x = Ep * ecart;
// Calcul de la commande
Ki commande = P x + I X;

I x=1Izx+ Ki* dt * ecart;

1
k

w,(p)

// Terme intégral (sera utilisé lors du pas d'échantillonnage suivant)
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Asservissement : Comparaison theorie-expérience (commande 19rad/s):

5 K*e0 =18.44 et tau = 0.1636 s
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Asservissement x x Vitesse en rad/s
e e Vitesse lissée en rad/s

—  Vitesse modélisée en rad/s
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Conclusion
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