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Eugene __@ Paul Spécialite SI
Delacroix Le Rolland Sciences de l'ingénieur

® heoFrance

e 4h par semaine en lere et 6h en terminale (+2h de physique)

e Dans un laboratoire spécialisé
e Projets en groupe

e Mise en ceuvre d'une démarche scientifique : observation, hypothéses, modélisation,
simulation, expérimentation, analyse des résultats

e Cet enseighement correspond aux éléves désireux de comprendre le fonctionnement et
les contraintes de conception des systémes issus de l'ingénierie.

Les territoires et les produits intelligents, la mobilité des personnes et des biens :
> Les réseaux de communications et d'énergie, objets connectés, la mobilité des personnes ...
L'Humain assisté, réparé, augmenté :

> Les produits d'assistance pour la santé et la sécurité, I'augmentation des performances du corps
humain ...

L'Eco-Design et le prototypage de produits innovants :
> Le prototypage d'une solution imaginée en réalité matérielle ou virtuelle ...
Un ingénieur a regu une formation scientifique lui permettant de résoudre des problémes complexes. Il
congoit, réalise et met en ceuvre des produits, des systemes ou des services. Il est amené a diriger des

équipes pour mener des projets. Aussi, il lui faut en plus de ses connaissances techniques et scientifiques,
des connaissances sociales, économiques et humaines.
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Robotique appliquée a
I'assistance & la personne

Problématique :

Comment concevoir et
dimensionner le moto-
réducteur de la cheville du
robot Romeo afin qu'il

puisse aider une personne

Kégée aselever?
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. «requirement»
Extrait du Aider la personne a se lever
cahier

Id =1
des Poids de la personne < 100kg
cha rges : Temps d'exéeution < 30s
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modélisotion et

mise en équation dh
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ﬁlomporoison

comportement de la cheville du robot
Nao (dont l'architecture est similaire a
Roméo) :

expérimentale
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impoTt Time

Iwport motion L

taport almath
import ays
from nasqs import ALPrexy

clase

cheville :

\_

Angle de la cheville (rad)
:

Influence du rapport de réduction

/Conception et simulation numérique du comportement du moto-réducteur de l'articulation de Io\

Crempss)

Poursuites d'études :

Clase préparatoires aux grandes écoles MPSI, PTSI, PCSI...
Ecoles d'ingénieurs avec prépa intégrée, école d'architecture

Universités

Instituts Universitaires de Technologie etc



