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Sciences de l'Ingénieur
Un enseignement de Sciences concret et appliqué !
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Les Sciences vous intéressent ?

Specialités Scientifiques

Sciences de I'Ingénieur Mathématiques Physique-Chimie
Numeérique et Sciences Sciences de la Vie et de la Terre

Informatiques @

v




Pourquoi choisir la specialité SI ?

Elle permet d'avoir le parcours le PLUS SCIENTIFIQUE au lycée avec
14 heures denseignement de spécialités scientifiques (6+6+2),
en Terminale. Le choix de la spécialité SI en Terminale est le SEUL
permettant de bénéficier de deux heures de physique supplémentaires.
La spécialité Sciences de 'Ingénieur integre aussi un fort enseignement
contextualisé de Mathématiques/Physique/Informatique.



Des conseils pour votre parcours :

M En PREMIERE - 12 h de spécialités
© 0O Q00 D005
M En TERMINALE - 14 h de spécialités + 3 h d’option

. avec 2 h de Physique + 0 + Option Maths Expertes ou

. avec 2 h de Physique + @ + Option Maths complémentaires




Choisir la spécialite

c’est developper des compétences
Interdisciplinaires pour aborder
les enjeux et themes actuels
en ingénierie en utilisant
une démarche de projet




Exemples d'études



Imaginer les IHM, de nouveaux services loT

De lI'objet intelligent au service intelligent :
'loT conduit a des services de plus en plus
distribués et « dans les nuages »

Les IHM sont de plus en plus polymorphes :
e pupitre de commande ;

« application sur ordinateur ;

o interface Web ;

o application smartphone;

« application sur montre connectée;

o interface vocale...

Elle est au coeur de I'expérience utilisateur
(Design, service rendu).




Cours sur l'intelligence artificielle
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TP Reconnaissance d’activité humaine par Machine Learning

Objectif : création d’'une application nomade pour Android pour
reconnaissance de lI'activité humaine

Acc X: Acc X:
-0,062063 0,112945
AccY: . AccY:
Standing 0,946654 I Sitting -0,286698
Acc Z: Acc Z:
-0,167455 - -0,974984
Predicted Activity: Predicted Activity:
2,000000 1,000000
Acc X: Acc X:
0,168827 0,203562
AccY: AccY:
Running -0,975047 Walking -1,009169
Acc Z: Acc Z:
-0,153967 -0,157592
Predicted Activity: Predicted Activity:

4,000000 3,000000



Transmission de données
La modulation et la démodulation




Modulation — démodulation : Comment ca marche ?
A I’émission, considérons, avec Wy > Wy ?
> un message M(t) = Ap - sin(wy, - t)
> une porteuse p(t) = Ap-sin(w,, - t)

Avec une modulation d’amplitude avec porteuse :
Smoq(t) = (1 + k- m(t)) -p(t) = Ap - sin(wp : t) + k-Ay-sin(w, - t) Ap - sin(a)p - t)

Ap - Ay (COS ((wp + wy,) - t) — oS ((wp = @m)- t))

sin(a)p . t) + k- >

Porteuse
e

SmodAM (t) = AP ’

Ap :

Amplitude
3
IS
el
%]
(o]
5
3
a
c
-
1
1
1
%
1
1
i
1
1

—y 7 x
12 14 16 18 20
13.56 MHz

o
N -
g
o -
-
—
o

848 kHz

Fréquence (MHz)



Une démarche de designer

H COMPRENDRE
v Usagers

REALISER _
Développement Pratiques
Viabilité Observation

Tests réels

EXPERIMENTER IMAGINER
Mise en situation Créativité
Itérations |Idéation
Améliorations Collaboratif

PROTOTYPER
Visualisation
Développement
Faisabilité




Actionneur

de commande
du plan horizontal arriere réglable
de ’Airbus A380

Commandes de vol

En vol, un avion évolue autour de trois axes de référence (figure n° 1) :
- l'axe de tangage, suivant lequel il se |éve ou pique du nez, rotation autour de I'axe

(6%):

- l'axe de roulis suivant lequel il s'incline sur une ou sur l'autre de ses ailes, rotation
autour de I'axe (G,\?) :

- l'axe de lacet suivant lequel il dirige son nez vers la gauche ou vers la droite,

AAxe Z

rotation autour de I'axe (G,Z).




Le pian horizontal arriére réglable est appelé THS (Trimmable Horizontal Stabilizer).

Cockpit

Capteur boucle avion

Plan horizontal arriére réglable

Ordres pilote

Ordres actionneur

Cardan d'attache du THSA au fuselage

Moteurs hydrauliques - électrovannes

NoBack

Moteur électrique

Autopilote
Calculateur Capteur boucle actionneur
autopilote

Réducteur a engrenages

Vis / écrou a billes

Cardan d’attache du THSA au plan

horizontal

Butée mécanique élastomére



r
1
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.:_I iaison cardan

G — o=

G Reducteur

Effort de portance F,

Profil du plan horizontal arriére

Liaison cardan

Figure n° 10 : schéma cinématique THSA

Figure n® 17

Formule générale de I'effort de portance F;

FZ:%<p<S<V2<CZ

Données :
Désignation Nature Caractéristiques
e L p =0,25 kg/m3
P Densité de 'air 4 13000 m daltitude
s Surface total_e dela vo_|!ure du plan S =220 m? pour I'A380
horizontal arriére
Vv Vitesse d’avance de |'avion V =250 m/s (soit 900 km/h)
Coefficient de portance : _ )
Cz Varie en fonction de I'angle 6 Cz=2x6 (6 en radians)
d Distance d=175m




« Quand Neptune contemple Icare »

[/ fpdroprere

Contenu du dossier

Sujet & questions : 28 pages
Documents réponses : 2 pages (DR1 et DR2)
Documents techniques : 11 pages (DT01 a DT10)



DTO07 : modélisation et angles d’incidence des foils avant

Vent

Résultante
hydrodynamique

Flotteur au

vent lesté

avec 800 kg
d'eaude mer /

Résultante vélique de

Coté sous le vent

Angle de dérive
Qdérive

Foil au vent Foil sous

le vent

Route du voilier

d’assiette
horizontale
du voilier

Cap du voilier

adérive

Surface alaire = corde x longueur immergée Route du voilier

Modéle d’étude simplifié a section constante Cap du vollier
Corde=1m |

—
P, voilier™ P. équipage + P lest




DTO01 : synoptique du systéme d’acquisition

CENTRALE INERTIELLE DE NAVIGATION OCTANS Il

Une centrale inertielle est un
appareil de navigation de
précision comportant des
capteurs d'accélérations
(accélérométres) et de
vitesses angulaires
(gyroscopes et gyrometres).
Elle permet de calculer en
temps réel I'évolution du
vecteur vitesse ainsi que de
son attitude (roulis, tangage,
lacet) a partir de ces
mesures.

&

BUS CAN

LES CAPTEURS ET LEUR CONDITIONNEUR

HBM
DigiCLIP
DF30CAN

RSAI
ESDEP

IIs enregistrent essentiellement les
sollicitations mécaniques exercées sur
les piéces les plus critiques. On
distingue plusieurs types
d’enregistrements :

— les ponts de jauges ;

— les accélérométres ;

— les capteurs de pression ;
— les capteurs de rotation.

Ces éléments sont disposés en divers
points stratégiques du bateau et
communiquent par bus CAN.

CENTRALE DE NAVIGATION WTP2 B&G

Le WTP2 est un systéme
d'instrumentation intégré qui recueille et
analyse un large éventail de données sur
les performances du bateau et les
conditions externes dans lesquelles il
navigue. Il permet de calculer en temps
réel la vitesse et la direction du vent réel,
la vitesse et I'angle du vent apparent, la
vitesse du bateau, le cap, la position GPS
(latitude-longitude). Ces informations
peuvent ensuite étre affichées sur
plusieurs endroits du bateau pour
permettre une analyse de I'équipage afin
de prendre des décisions éclairées en ce
qui concerne l'optimisation des
performances et de la stratégie de
navigation.

BUS RS422

BUS ETHERNET

LES SATELLITES

D’AFFICHAGES

ENREGISTREUR VIDEO Pi VIDS2

LOGICIEL WORKSHOP

Chaque donnée peut étre
transmise a destination de
I'équipage. Ces comptes
rendus peuvent étre visuels
(afficheurs LCD) ou sonore
(buzzer).

Ce logiciel permet aux
ingénieurs de configurer les
conditionneurs, de visualiser
et de traiter en temps différé
l'intégralité des données
préalablement saisies par le
DATALOGGER.

Il s’agit d’'un enregistreur audio/vidéo
contrélé par le DATALOGGER via le
BUS CAN. Les fichiers de sortie
compressés au format MPEG-2 sont
stockés sur une carte Compact
Flash interne et peuvent étre
téléchargés sur un réseau
Ethernet. Les enregistrements sont
signés temporellement par le DATA-
LOGGER afin de les synchroniser
avec toutes les autres données
traitées.
Sept prises de vue sont effectuées
avec ce dispositif :

— grand-voile babord et tribord ;

— foil babord et tribord ;

— mat babord et tribord ;

— plan porteur arriére.

DATALOGGER SIGMA Pi

Le DATALOGGER est un systeme de
gestion, d’acquisition et de stockage de
données en temps réel. Ce dispositif est
capable de gérer une multitude de
capteurs opérant avec différents
protocoles. Le modéle Sigma Pi posséde
les caractéristiques suivantes :

— six ports séries ;

— cinq ports CAN ports dont deux
dédiés aux interruptions ;

— 128 Mo de mémoires type Flash ;

— connexion Ethernet pour le
téléchargement des données.




Optimiser la consommation énergétique
du meétro rennais

Métro de Rennes
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Figure 3 : pourcentage de I'énergie de freinage perdue en fonction du nombre de
rames en circulation.



