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Exercice 1 : Sécateur électrique Pellenc 

La période de la taille de la vigne dure environ 2 mois. Les viticulteurs 
coupent 8 à 10 heures par jour.  

Pour réduire la fatigue de la main et du bras, la société PELLENC 
commercialise un sécateur. Ce système se compose d’une batterie (portée à 
l’aide d’un harnais par l’utilisateur) alimentant un sécateur par un câble. 

o Diagramme de définition de blocs du système : 
 

 

Lorsque l'utilisateur appuie sur la gâchette, le moteur à courant continu transmet sa puissance à un réducteur de 
vitesse. Puis, un ensemble vis-écrou (dont la vis est solidaire de l’axe de sortie du réducteur de vitesse), transforme le 
mouvement de rotation de la vis en mouvement de translation de l’écrou. Un dispositif 4 barres (constitué de l’écrou, 
d’une biellette, d’une lame mobile et du châssis) permet ensuite de transformer le mouvement de translation de l’écrou 
en mouvement de rotation de la lame mobile générant ainsi un mouvement de coupe. 

Le capteur à effet Hall fournit ici une tension analogique proportionnelle au déplacement. La carte de commande 
intègre le CAN. 

Q1. Question de cours : 

Le diagramme ci-dessus est un diagramme SysML d’un point de vue ____________________. 

Il permet de répondre à la question « ________________________________ ». 

Le capteur à effet hall est un composant permettant d’assurer la fonction élémentaire _________________. 

Le moteur électrique (actionneur) permet d’assurer la fonction élémentaire : _________________ 

Un préactionneur permet d’assurer la fonction élémentaire _________________. 

Dans le sécateur électrique, le préactionneur est __________________________.  
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Q2. Compléter le diagramme de blocs interne du sécateur seul : 

 

Q3. Élaborer la chaîne d’information et la chaîne de puissance de l’activité « sectionner une branche ». 

On indiquera les fonctions élémentaires, les noms des composants, les flux de puissance et de matière et la nature 
des informations entrantes et sortantes de la chaîne d’information. 
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Exercice 2 : Gyropode HUBLEX 
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Exercice 3 : Prothèse active transtibiale 

 

La majorité des prothèses transtibiales (pour une amputation en dessous du 
genou) utilisées aujourd'hui sont purement passives, c'est-à-dire que leurs 
propriétés mécaniques restent fixes pendant la marche. Ces prothèses sont 
constituées en général de semelles ressorts en carbone profilées qui 
emmagasinent et restituent l'énergie mécanique pendant la marche par 
déformation. 

 

 

 

 

On s’intéresse ici à un prototype mis au point par des ingénieurs du MIT qui a permis la mise au point d’une nouvelle 
génération de prothèse, dite active. Cette prothèse active transtibiale est capable de proposer un comportement 
similaire à celui des membres non amputés. L'actionneur de la prothèse est un moteur à courant continu alimenté par 
une batterie rechargeable de 16 Volts. L'énergie mécanique est transmise par un réducteur de type poulies-courroie 
suivi d'un système vis-écrou qui adapte cette énergie mécanique pour la prothèse (ensemble de liaisons entre le pied 
artificiel constitué d'une semelle en fibres de carbone et le manchon ou tibia artificiel). Des ressorts permettent 
d'ajuster également l'énergie mécanique fournie au pied artificiel. L'effort exercé par les ressorts est directement relié 
au couple exercé par l'actionneur. 

Les informations délivrées par les capteurs sont traitées par 
un calculateur qui élabore la commande du moteur appliquée par 
l’amplificateur. 

La chaîne d'informations est constituée d'un ensemble de 
capteurs permettant d'acquérir différentes informations : 

o un potentiomètre linéaire qui mesure 
l'allongement/écrasement des ressorts, 

o un codeur incrémental placé au niveau de l'articulation 
pied/tibia, 

o plusieurs capteurs capacitifs disposés sous la semelle du 
pied au niveau du talon (2 capteurs) et à l'avant du pied (4 
capteurs). 

 

TRAVAIL DEMANDÉ. 

Q1 : Compléter le diagramme chaîne de puissance / chaîne d’information. 



Analyser et Expérimenter les systèmes – Ingénierie Systèmes – TD 1 Page 7 / 10 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 

  



Analyser et Expérimenter les systèmes – Ingénierie Systèmes – TD 1 Page 8 / 10 
 

Exercice 4 : Fauteuil roulant électrique POSITELEC 90 

Le système objet de l’étude est un fauteuil roulant électrique. Afin de 
répondre au besoin d’autonomie des utilisateurs, les fauteuils roulants 
sont motorisés électriquement. 
La motricité est assurée par deux moteurs électriques à courant continu 
commandant séparément les roues arrière afin de diriger le fauteuil. Les 
roues avant sont montées « folles » (libres dans leur mouvement). 
 
 
L’asservissement de vitesse et la commande de puissance des 
motoréducteurs (moteur + réducteur) sont effectués par une carte de 
commande envoyant un ordre à un variateur de vitesse. 
 
Le boitier de commande supporte quatre éléments 
nécessaires à la conduite : 

 un bouton Marche/Arrêt, 
 un joystick qui permet de se diriger, 
 un potentiomètre qui sert à moduler la 

vitesse, 
 un afficheur lumineux qui indique l’autonomie 

de la batterie. 
 
 
 
 
Un capteur de vitesse (codeur incrémental) est implanté sur chaque motoréducteur afin de renvoyer à la 
carte de commande la vitesse réelle des roues afin que celle-ci ajuste l’ordre envoyé à chaque variateur afin 
que la vitesse du fauteuil soit conforme à la consigne envoyée par l’utilisateur via le potentiomètre. 
 
En fonctionnement normal, un moteur transmet 
par l’intermédiaire d’un réducteur (engrenage à 
deux étages) la puissance à chacune des roues. 
Lorsque les moteurs ne sont pas alimentés, le 
fauteuil est par sécurité automatiquement 
freiné par un frein à manque de courant. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Q1 : Proposer un diagramme chaîne de puissance / chaîne d’information pour la commande d’un moteur. 
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Exercice 5 : Actionneur électromécanique (EMA) de la tuyère de la fusée VEGA 
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