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| - Réalisation d'un systeme de contrble

Systeme industriel

Systeme industriel (GRETA de Montbard)

Constructeur : ENRH
Fréquence de travail : 10 MHZ
Précision : 5/10eme de millimétre




| - Réalisation d'un systeme de contrble

Caractéristiqgue de notre systeme

Diagramme de Bode

Diagramme de Bode du systéme émetteur - récepteur
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| - Réalisation d'un systeme de contrble

Caractéristiqgue de notre systeme

Diagramme de rayonnement




| - Réalisation d'un systeme de contrble

Caractéristiqgue de notre systeme

Diagramme de rayonnement
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| - Réalisation d'un systeme de contrble

Description du systeme

Plateau se translatant

Planche de test

Systéme émetteur-récepteur



- Reéalisation d’'un systeme de contréle

vitesse (cm/s)
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Détermination de ses caracteristiques

Loi tension - vitesse du systéeme

v=0,152xU—-0,279
R* =0,9996

10

1:1
Tension (V)

12

13

14

15

16

17



Il - Contrdle de surface

Contréle par pulse et temps de réponse

Planche test




Il - Contrdle de surface

Contréle par pulse et temps de réponse

Planche test
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Il - Contrdle de surface

Amplitude du signal (UA)

Amplitude du signal (UA)
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Contréle par pulse et temps de réponse
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Il - Contrdle de surface

Mise en évidence des ondes stationnaires

Ondes stationnaires

Distance de travall
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Il - Contrdle de surface

Contrble par ondes stationnaires
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Il - Contrdle de surface

Contrble par ondes stationnaires

Planche test
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Il - Contrdle de surface

Amplitude du signal (V)
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Il - Contrdle de surface

Altitude (cm)

Reconstruction de la surface

Planche test

Profil de la plaque
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Il - Contrdle de surface

Reconstruction de la surface

Plague déformée et limites du systeme

Profil de la plaque
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Il - Conclusions

Conclusions

Contrble d’épaisseur : fiable
Contrble de défauts : peu performant
Grande précision :

4
4

Reconstruction du profil : correcte
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IV - Annexes

Annexes
Code Python

def bout_sinusoide():
signal = [0]
temps = [0]
T=1
wld = 2xm.pi
dt = 10%x(-4)

while temps[-1]<@.5:
signal.append(®@)
temps.append( temps[-1]+dt )

while 0.5<=temps[-1]<1.5:
signal.append( m.sin{ 2%m.pix(temps[-1]-0.5) )
temps.append( temps[-1]+dt )

while 1.5<=temps[-1]<30:
signal.append(@)
temps.append( temps[-1]+dt )

return{temps, signal)

def second_ordre(Q, signal):

A= [0]

VvV = [0]

X = [0]

dt = 10%x(-4)

i=290

wl = 2xm.pi

while len(X)<len(signal) :
A.append( signalli] - w@xV[i]/Q - w@s*2xX[i])
V.append(V[i]+dtxA[1])
X.append (X[i]+dtxV[i])
i+=1

return X

Simulation second ordre
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IV - Annexes

Annexes
Code Python

def passe_bas(L, duree, freg_coup):
N = len(L)
dt = duree / N
wd = 2xm.pixfreq_coup
absL = [abs(L[i]) for i in range(N)]
filtreL = [ 2#max(L)/m.pi ]
for n in range(1,N):
filtreL.append( w@xdtxabsL[n]/(1+wlxdt) + filtreL[n-1]/(1+wlxdt) )
return filtrel

def surface(signal, longonde):
profil = []
Umax = max(signal)
for k in range( len(signal) ):
profil.append( longonde % np.arcsin( signallk] / Umax ) / (2#m.pi) )
return profil

def temporel_vers_spatial(temps, tension):
vitesse = .152xtension - .279
spatial = [ Txvitesse for T in temps ]
return spatial

Traitement du signal
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IV - Annexes

Annexes

Photos de l'industrie

Systeme industriel de Montbard
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