24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 1 / Partie 1 / Figure 1 : appareil de mobilisation articulaire passive de I'épaule et sa représentation cinématique
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n® 2 / Partie 1 / Figure 3 : modélisation des actions mécaniques extérieures au sous-ensemble S1
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 3 / Partie 1 / Figure 4 : modélisation des actions mécaniques extérieures au sous-ensemble S1 dans le plan (O,X,y)
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 5/ Partie 1 / Figure 6 : courbe expérimentale du couple en sortie du bloc-moteur M1 en fonction de a
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 6 / Partie 1 / Figure 7 : chaine de puissance du bloc-moteur M1
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 8 / Partie 1 / Figure 9 : modéle multi-physique en boucle ouverte (1/2)
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 9 / Partie 1 / Figure 9 : modéle multi-physique en boucle ouverte (2/2)
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n® 10 / Partie 1 / Figure 10 : résultats de la simulation pour une tension d’alimentation constante de 6,2 V
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n® 11 / Partie 1 / Figure 11 : commande de type MLI
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: résultats de simulation avec correction

24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n® 12 / Partie 1 / Figure 12
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n® 15 / Partie 1 / Figure 17 : chaine d’acquisition de la position angulaire
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 16 / Partie 1 / Figure 18 : structure d’'une trame d’une liaison série UART




24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 18 / Partie 1 / Document réponse DR1 / Question 1.10 : Modéle multi-physique avec compensation (2/3)
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n® 19 / Partie 1 / Document réponse DR1 / Question 1.10 : Modéle multi-physique avec compensation (2/3)
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n® 20 / Partie 2 / Exercice A/ Figure 1. Schéma du dispositif modélisant I'accélérateur linéaire
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24-SCIPCJ2ME1 — Planche tactile n° 22 / Partie 2 / Exercice B / Figure 2. Schéma de I'expérience de charge du téléphone mobile a I'aide du panneau solaire.
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