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I - HISTORIQUE

~1995 par Bosch

-80% Accidents par perte de 
controle

-4000 morts/an (Commission 
européenne) 

Obligation : 2012
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Source : Bosch.com

1 – CONTEXTE

Contrôle de 
traction 

Correction de 
trajectoire
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1 – CONTEXTE

Contrôle de 
traction

• Eviter les 
pertes 
d’adhérence

Correction de 
trajectoire

• Maintenir une 
trajectoire en 
virage
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I – CONTEXTE

Sous-virage ou 
Survirage

Risque de perte de 
controle voire 

d’accident
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I – OBJECTIFS 

DE L’ÉTUDE

 Modéliser le système

 Détecter un glissement

 Asservir le système sans 

modifier la consigne
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I - MAQUETTE DU SYSTÈME
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I - MAQUETTE DU SYSTÈME

VENTILATEUR
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II - MAQUETTE DU SYSTÈME

Maquette

Commande

Carte Arduino

Moteurs

Codeurs 
incrémentaux

Hacheur

Transformateur 
12V

Support d’essai

Système de 

Glissière

Masse variable

Roues 10
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I - MAQUETTE DU SYSTÈME

VENTILATEUR

11

Douilles à 

billes

Glissière

Roue 

motrice
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II - SCHÉMA ÉLECTRONIQUE

12

Arduino

Hacheur

Moteur

/

Codeur
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II - SCHÉMA ÉLECTRONIQUE
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Arduino

Hacheur

Moteurs

/

Codeurs
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II – IMPLÉMENTATION DU CODEUR 

INCRÉMENTAL

𝜔𝑖 =
𝑇𝑜𝑝𝑠𝑖 − 𝑇𝑜𝑝𝑠𝑖+1

𝑑𝑡
×

2𝜋

𝑁𝑜𝑚𝑏𝑟𝑒_𝑇𝑜𝑝𝑠_𝑃𝑎𝑟_𝑇𝑜𝑢𝑟
𝑟𝑎𝑑. 𝑠−1
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II –
CARACTÉRISATION 
DU MOTEUR

𝐸 = 𝑘.𝜔

𝐶𝑒𝑚 = 𝑘. 𝐼

𝐽.
𝑑𝜔

𝑑𝑡
= 𝐶𝑒𝑚 − 𝐶𝑟

𝑈 = 𝐸 + 𝑅. 𝐼 + L.
𝑑𝑖

𝑑𝑡 15
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II –
CARACTÉRISATION 
DU MOTEUR

Mesure 𝑟𝑜𝑡𝑜𝑟 𝑏𝑙𝑜𝑞𝑢é → 𝑅 = 2,29 Ω

𝑀𝑒𝑠𝑢𝑟𝑒 à 𝑣𝑖𝑑𝑒 → 𝑘 = 1,11 𝑉. 𝑠

𝑀𝑒𝑠𝑢𝑟𝑒 𝑑𝑒 𝑡5% → 𝐽 = 1,2 × 10−6 𝑘𝑔.𝑚²
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III –

SITUATION 

ÉTUDIÉE

Départ avec accélération 

maximale

Phase à vitesse constante

Changement de type de 

surface (Chaussée mouillée)

Accélération jusqu’à la 

vitesse maximale

Phase à vitesse constante
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III - SITUATION SANS ASSERVISSEMENT
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III - SITUATION SANS ASSERVISSEMENT
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III -
MODÉLISATION
INFORMATIQUE –
1ER ESSAI : 
SOLIDWORKS
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 1ER ESSAI : 

SOLIDWORKS
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III -

MODÉLISATION

INFORMATIQUE

– 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION 

INFORMATIQUE –

2ND ESSAI : MATLAB

 Coefficient de 

frottement

 Commande 

Moteur
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 2ND ESSAI : 

MATLAB
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III - MODÉLISATION 

INFORMATIQUE –

2ND ESSAI : MATLAB

 Glissement (%)
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III -
MODÉLISATION
INFORMATIQUE –
3ÈME ESSAI : MATLAB
(AVEC 
ASSERVISSEMENT)
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 3ÈME ESSAI : 

MATLAB (AVEC ASSERVISSEMENT)
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III - MODÉLISATION

INFORMATIQUE –

3ÈME ESSAI : MATLAB

(AVEC 

ASSERVISSEMENT)

 Glissement (%)

 Réduction de 30% 

du glissement

 Pas de correcteur
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III - MODÉLISATION

INFORMATIQUE –

3ÈME ESSAI : MATLAB

(AVEC 

ASSERVISSEMENT)

 Glissement (%)

 Forte réduction du 

glissement

 Correcteur 

proportionnel
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III - MODÉLISATION INFORMATIQUE – 3ÈME ESSAI : 

MATLAB (AVEC ASSERVISSEMENT)
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Glissement Consigne moteur

Commande corrigéeVitesse de translation (km/h)
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IV – APRÈS L’AJOUT DU CORRECTEUR
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SYNTHÈSE

 Asservissement respecte les objectifs recherchés

 Initialisation nécessaire

 Dépassement de la vitesse de consigne (compromis 

nécessaire)

41

SAMMY AOUDIA



ANNEXE CODE ARDUINO
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ANNEXE : 
CODE 
PYTHON 
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ANNEXE : 
CODE 
PYTHON 
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ANNEXE MATLAB : 
PNEU ( PARAMÉTRÉ
PAR LES 
COEFFICIENTS DE 
FROTTEMENT )

Modélise le contact 

avec le sol d’un pneu.

Paramètres d’entrée :

Coefficients de 

frottement

Force normale 

appliquée au pneu

Renvoie le glissement 

relatif du pneu
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ANNEXE MATLAB : 
MOTEUR À 
COURANT 
CONTINU

Modélise un moteur à 

courant continu

Paramètres :

Constante de 

couple

Résistance 

Inertie
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