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Question 1 - Autonomie du systéme avec 40 kg de charge '
Apres lecture de la courbe, le systeme a une

autonomie de 4h avec une charge de 40kg.

Question 2 - Chaine d’information et chaine d’énergie
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Ne rien écrire ici

Question 4 - Acquisition de la position des rotations

Nombre maximal théorique de positions

, Position 0 a 15 soit au total 16 positions
détectables par le codeur

Type d’information Plus de 2 informations donc information analogique
Nombre de bits nécessaires pour transporter | Les bits 5 et 6 sont toujours a 0 pour les positions 0 a 15.
cette information Donc 4 bits suffisent pour transporter cette information.
Valeur numérique de la position 12 1100

Valeur numérique de la position 14 1110

Question 5 - Programme de gestion de la sécurité de I'utilisateur

Il n’y a pas de contrainte pour le
nom de la variable, cependant sa
dénomination doit étre identique a
chaque utilisation !

définir Sous_Prog_Securite

== Acquisition_Codeur_Hanche v F-RSEESCIaNoTs [T (ISR SO I loTo 2 9
mettre Acq_Codeur_Genou b3 I'état logique de la broche €©

si Acquisition_Codeur_Hanche >n et  Acquisition_Codeur_Hanche < alors

(ot 1 f=RR-1V g = o To ) s =<1 s (= (<O (> <t=Wl Erreur 7 Rotation hanchg impossibe

3 .
stop
si Acq_Codeur Genou | >m et Acq_Codeur _Genou < alors

(o1 f=R-1V [ = o To) s =<1 s (<M (> <t =Ml Erreur : Rotation genou impossibe

| S
stop

Question 6 - Exemple d'utilisation d’'un exosquelette dans un domaine spécifique avec ses avantages

i Lutilisation d’un exosquelette est possible dans bien des domaines pour réduire une charge
i physique des travailleurs comme dans les cas suivants :

Meétier du batiment ;

Meétier de préparateur de commandes dans les entrepdts ;

Meétier de manutention ;

L’exosquelette peut également accompagner une personne handicapée ou tétraplégique dans sa
rééducation. Dans ce cadre, il utilise des biocapteurs qui permettent de détecter les informations
cérébrales (commande envoyée du cerveau vers le muscle).

Dans le domaine militaire, les exosquelettes sont de plus en plus expérimentés afin de permettre aux
soldats de transporter davantage de matériel et d’armement lors des missions sur terrain sans
fatiguer I'utilisateur.
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