Objectifs de I'UE

Au terme de cette UE, les étudiants seront capables de :

Choisir une famille adéquate de microcontrdleur en fonction de I'application a résoudre

Modéliser et dimensionner afin de concevoir et optimiser un servomécanisme

Mettre en place la démarche de conception associée

Intégrer en synergie les disciplines de la mécanique, de I'automatique et de I'électrotechnique pour répondre a une problématique de génération de mouvement
(et d'effort)
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Description des ECUE

Architecture avancée des microcontroleurs :

- Famille microcontrdleur : PIC, AVR (Advanced Virtual RISC)
- Structure d’un microcontréleur AVR : - Unité arithmétique et logique - Mémoire de données - Calculateur simplifié : architecture Harvard - Transfert de données
- Jeu d’instructions RISC: - Instructions de déplacement de données et de branchement - Stockage - Sous-programmes - Modes d’adressage

Conception de servomécanismes :

Ce module porte sur les méthodes et les modéles dédiés a la conception de servomécanismes et sur la démarche de conception a partir d'un cahier des charges.

Le périmetre retenu pour les servomécanismes est celui des systemes mécatroniques assurant une fonction de génération de mouvement (position, vitesse) ou d’effort (ou
mixte) selon un degré de liberté (e.g. axe linéaire ou rotatif).

La conception est abordée sous l'angle du dimensionnement et du choix de composants a partir de données constructeurs. Durant un projet, les éleves sont amenés a suivre
une démarche de conception pour répondre au mieux a un cahier des charges.

- Introduction

- Modélisation du mécanisme

- Systeémes et lois de commande

- Dimensionnement et choix des actionneurs (moteurs électriques et variateurs)

- Analyse de l'interaction mécanisme flexible — commande

- Criteres supplémentaires de dimensionnement d'un servomécanisme

- Application - démarche de conception.




Durant les TD, les éleves doivent concevoir un servomécanisme a partir d'un cahier des charges et de catalogues constructeurs. Les sujets sont choisis parmi des exemples
industriels (e.g. axe de robot ou de machine-outil a commande numérique), de systémes de transport (e.g. commande de volet d'avion), ou d'autres produits mécatroniques
(e.g. interface haptique).

Pré-requis

Cours de premiere année: Architecture des microprocesseurs.

Automatique linéaire continue

Mécanique du solide (cinématique et dynamique) Technologie mécanique (mécanisme de transmission de puissance)
Actionneurs électriques et capteurs (fondamentaux et technologie)
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