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Schéma-bloc fonctionnel d’un véhicule auto-balancé SEGWAY~

(D'aprés Centrale PSI| 2005)

La conduite du ‘_7.:Eg1.|'urerg|r'|I se fait par
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Ce vehicule posséde deux roues qui ont le méme axe de J
rotation, avec un centre de gravité situé au-dessus de I'axe Consigne de commande

commun de ces roues, si bien gu'on se demande comment

e . . Croupe e .
rester a I'équilibre une fois monté sur sa plate-forme. |sr:.|‘_,'.5'|l_.m, ‘-@
i & Vibesse di % =
Tout comme I'homme, qui comporte cerveau, membres, \ ﬁ‘ W i
oreille interne... lui permettant de tenir debout sans tomber, N Ef_,’.wm._.u,
L |

le Sngav' comporte différents éléments, lui permettant de

) . R Codeur incrémental
maintenir sa plate-forme & l'horizontale. Mous pouvons

retrouver des capteurs (gyrométre, pendule, codeur incrémental) et des microprocesseurs transmettant des ordres aux
pré-actionneurs. Ces derniers alimentent le groupe de propulsion (deux motoréducteurs électrigues équipant les deux
roues).

La chaine d'énergie permettant de réguler l'inclinaison l,.:-r[t} du SEGWAY*®, est réalisée par :

» un ensemble amplificateur et motoréducteur qui permet de délivrer un couple* Cm{t] proportionnel a u[t},
tension de commande de I'amplificateur

* caractérise une action mécanigue ayant tendance a entrainer un solide en rotation, unité Newton.métre (N.m)
I'ensemble chariot et conducteur. Les éguations du comportement dynamique dépendent de ['angle
olt)=yp(t)+alt).

- (t) estlinclinaison de la plate-forme par rapport a la verticale

- alt) estlinclinaison du conducteur par rapport au guidon.

Afin de stabiliser le systéme, ['unité de commande comprend :

s un comparateur qui élabore une tension image de I'erreur* £(t) = w_(t) - w(t) od:
- ;,u{t} est I'inclinaison de la plate-forme par rapport a la verticale ;

- . (t) est la position angulaire de consigne de la plate-forme.

* ici Ferreur est identique o I'imaoge de Ferreur...

# un correcteur qui adapte 'image de I'erreur pour commander le systéme avec une tension u.,, [t}
» des soustracteurs qui élaborent la tension de commande du motoréducteur u(t) a partir de :
* u,(t), tension proportionnelle a la variation de I'angle y(t) obtenue par un gyrométre
. u, (t), tension proportionnelle & la position angulaire y(t) obtenue par un pendule.
Question 1: Compléter le schéma-bloc de I'asservissement d'inclinaison. Pour cela, indiquer le nom des constituants dans

les blocs ainsi que les grandeurs manquantes en entrée et en sortie des blocs et leur unité.
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