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~1995 par Bosch

-80% Accidents par perte de
controle
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-4000 morts/an (Commission
europeenne)

Obligation :2012

SAMMY AOUDIA



| - CONTEXTE

Controle de
traction

Correction de
trajectoire
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| - CONTEXTE

Controle de Correction de
traction trajectoire
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| - CONTEXTE
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® Modeliser le systeme

| — OBJECTIFS m Detecter un glissement

DE PETUDE

m  Asservir le systeme sans
modifier la consigne
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| - MAQUETTE DU SYSTEME
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| - MAQUETTE DU SYSTEME
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Il - MAQUETTE DU SYSTEME
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| - MAQUETTE DU SYSTEME
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Il - SCHEMA ELECTRONIQUE
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Il - SCHEMA ELECTRONIQUE
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Il - IMPLEMENTATION DU CODEUR

INCREMENTAL

w; =

_ Tops; — Topsisy

2T

dt

d.s™!
Nombre_Tops_Par_Tour [rad.s™]

SAMMY AOUDIA




“““

oF =k w

= ; wCem = k.1
CARACTERISATION

DU MOTEUR

I].C;—at) = Cem —Cr

sU=E+RI+L%E
dt

Y AOUDIA



’ir ' =Mesure rotor bloqué —» R = 2,29 ()

CARACTERISATION sMesure avide - k=1,11V.s
DU MOTEUR

sMesure de tsy, > ] = 1,2 X 107 kg. m?



mDepart avec accelération
maximale

mPhase a vitesse constante

= #Changement de type de

surface (Chaussée mouillee)

SITUATION
ETUDIEE

mAcceleration jusqu’a la
vitesse maximale

mPhase a vitesse constante

SAMMY AOUDIA



Il - SITUATION SANS ASSERVISSEMENT
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Il - SITUATION SANS ASSERVISSEMENT
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — IER ESSA|l :
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — 2NP ESSA|l :
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — 2NP ESSA|l :

MATLAB
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Coefficient de frottement sec

Il - MODELISATION
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — 2NP ESSA|l :
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — 2NP ESSA|l :
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — 2NP ESSA|l :

MATLAB
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — 2NP ESSA|l :
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — 3EME ESSA| :
MATLAB (AVEC ASSERVISSEMENT)
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Il - MODELISATION
INFORMATIQUE —
3EME ESSA| : MATLAB
(AVEC
ASSERVISSEMENT)
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Il - MODELISATION
INFORMATIQUE —
3EME ESSAI : MATLAB
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ASSERVISSEMENT)
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Il - MODELISATION INFORMATIQUE — 3EME ESSA|l :
MATLAB (AVEC ASSERVISSEMENT)
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IV —APRES LAJOUT DU CORRECTEUR
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SYNTHESE

m Asservissement respecte les objectifs recherches

® |nitialisation necessaire

m Depassement de la vitesse de consigne (compromis
necessaire)

41
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ANNEXE CODE ARDUINO

#include <Encoder.h> //Biblicthégque chargée

Encoder codeurMot (18, 19);
Encoder codeurStatique (20, 21);
const int motorPinl = 9;

const int motorPin2 = 10;

long dt = 3;
long Pos=0;

long PosZ2=0;

int speed =0;

void setup{) {
ninMode (motorPinl, COUTEUT) ;
pinMode (motorPin2, CUTPUT);
analogWrite (motorPinl, speed);
Serial.begin(9600) ;
codeurMot.write (0); //on initialise le codeur
codeurStatique.write (0);
Serial.print("t;Pos{stat);Pos(mot);consigne™);

Serial.print{"\n"};

void loop() |

Pos=codeurMot.read(); //on lit la waleur du codeur
PosZ=codeurStatique.read();
t+=dt;

Serial.print(t);
Serial.print(";");
Serial.print (Pos);
Serial.print(";");
Serial.print (Pos2);
Serial.print(";");
Serial.print (speed);
Serial.print{"\n");
delay{dt);




1 from numpy import *
2 from matplotlib.pyplot import *
3 import csv
4
5 data=[]
6 incrmax=1448
ANNEXE : 7 t,vs,vm,cg=[1,[1,[1,[]
CODE co
9 c=0
PYTHON 10 dt=5%10%*-3
11 Rm=3.406%10**-2
12 Rs=2.25131%19%%-2
13
14 name= input("Nom_de 1 essai ")
15
16 with open('C:/Users/samma/OneDrive/Tipe 2021 2022/Sam/"+name+'.txt"', newline="") as f:
17 reader = csv.reader(f, delimiter=";")
18 for row in reader:
19 data.append{row)
28 for i in range(l,len(data)-1}:
21 for j in range(len(data[@])):
22 datal[i][j]=float(datal[i]l[]])
23
24 n=len{data)
25
26 def vitesses(data):
27 data[@].append("wstat")
28 data[@].append("wmot™)
29 wstat,wmot=0.0,06.0
3e for i in range(l,len(data)-2):
31 data[i].append{wstat)
32 data[i].append(wmot)
33 wstat={data[i][1]-data[i+1][1])/incrmax*dt
34 wmot=(data[i][2]-data[i+1][2])/incrmax*dt
35 data[len(data)-1].append(wstat)
36 data[len(data)-1].append(wmot) 43
37 return data
38 SAMMY AOUDIA
39 data=vitesses(data)



ANNEXE :
CODE
PYTHON

data=vitesses(data)

for i in range(l,len(data)-2):
t.append(data[i][@]*10**-3)
vs.append(data[i][4])
vm.append(datal[i][5])

for i in range(len(vs)):
if vm[i]!=0:
cg.append(abs(({( (vs[1]*Rs-vm[1i]*Rm) / (vs[1]*Rs) ))*1e@))
else:
cg.append(@.0)

for i in range(2*len(t)//3,len(t)-1):
c+=1
r+=vs[i]/vm[i]

r=r/c

print(r)

vs=array(vs)

t=array(t)

vm=array(vm)

plot(t,vs)

plot(t,vm)
ylabel('Vitesses en m/s"')
xlabel('temps en s') 44

savefig('Vitesse en fct _du tps'+name+'.png')

plot(t, ce) SAMMY AQUDIA

plt.savefig('Condition glissement'+name+'.png')



ANNEXE MATLAB :
PNEU ( PARAMETRE
PAR LES

COEFFICIENTS DE
FROTTEMENT )

Modélise le contact
avec le sol d’un pneu.

Parametres d’entrée :

Coefficients de
frottement

Force normale
appliquée au pneu

Renvoie le glissement
relatif du pneu

Tire (Friction
Parameterized)
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ANNEXE MATLAB :
MOTEUR A
COURANT
CONTINU

Modeélise un moteur a
courant continu

Parametres :

Constante de
couple

Résistance

Inertie

)-- - l-'::_.:::3.15:::5131::._:: |

DC Motor
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