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“deriveReqt”

req [Modèle] Stabilisateur vertical pour appareil photo [Général]

Id ="1"
Text = "Réduire les per-
turbations verticales de
l’ensemble constitué de
la nacelle gyrostabilisée
(3) et de l’appareil photo
(4)"

“requirement”
Stabilisateur vertical

Id ="1.1"
Text = "Obtenir une
position d’équilibre du
stabilisateur pour les
appareils photo dont la
masse est comprise entre
0,350 et 1,550 kg"

“requirement”
Position d’équilibre

Id ="1.1.1"
Text = "Obtenir une
position d’équilibre du
système dans la plage
de fonctionnement 𝛼0 ∈
[–35°, 45°]"

“requirement”
Plage de

fonctionnement

Id ="1.1.2"
Text = "Permettre un
mouvement de transla-
tion dont la composante
verticale est d’amplitude
40 mm (±20 mm) autour
de la position d’équilibre
𝛼0"

“requirement”
Mouvement autour

de la position
d’équilibre

Id ="1.2"
Text = "Maitriser la
position de l’appareil
photo lorsque l’utilisa-
teur marche ou court"

“requirement”
Position en
mouvement

Id ="1.2.1"
Text = "Filtrer le mou-
vement de translation
verticale des mains de
l’utilisateur qui marche
ou qui court"

“requirement”
Filtrage du
mouvement

Id ="1.2.1.1"
Text = "Filtrer les sig-
naux de fréquence com-
prise entre 1,5 Hz et
2,8 Hz avec une atténu-
ation supérieure à 16 dB
et conserver les signaux
de fréquence inférieure à
0,1 Hz avec une atténua-
tion inférieure à 3 dB"

“requirement”
Fréquences filtrées

Figure A Extrait du cahier des charges fonctionnel



Ne rien écrire dans la partie barrée
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req [Modèle] Stabilisateur vertical pour appareil photo [Général]

Id ="2"
Text = "Permettre la
stabilisation en trans-
lation verticale de l’en-
semble constitué de la
nacelle gyrostabilisée (3)
et de l’appareil photo (4)
par commande active"

“requirement”
Commande active

Id ="2.1"
Text = "Avoir une posi-
tion de l’appareil photo
qui atteint son premier
maximum en un temps
𝑇𝑚,BF inférieur ou égal à
0,1 s pour une entrée de
consigne en échelon"

“requirement”
Rapidité

Id ="2.2"
Text = "Avoir une erreur
de position de l’appareil
photo nulle en régime
permanent et être insen-
sible à une perturbation
en échelon"

“requirement”
Précision

Id ="2.3"
Text = "Avoir un
système stable"

“requirement”
Stabilité

Id ="2.3.1"
Text = "Avoir une marge
de phase Δ𝜑 d’au moins
45°"

“requirement”
Marge de phase

Id ="2.3.2"
Text = "Avoir une marge
de gain d’au moins
12 dB"

“requirement”
Marge de gain

Figure B Diagramme des exigences partiel du stabilisateur vertical avec la commande active



Questions 24 et 25
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Figure C Diagrammes de Bode de la fonction 𝐻(𝑝)



Extrait de l’aide sur la fonction Python scipy.integrate.odeint

scipy.integrate.odeint = odeint(func, y0, t)
Integrate a system of ordinary differential equations.

Solve a system of ordinary differential equations using lsoda from the
FORTRAN library odepack.

Solves the initial value problem for stiff or non-stiff systems
of first order ode-s::

dy/dt = func(y,t0,...)

where y can be a vector.

Parameters
----------
func : callable(y, t0, ...)

Computes the derivative of y at t0.
y0 : array

Initial condition on y (can be a vector).
t : array

A sequence of time points for which to solve for y. The initial
value point should be the first element of this sequence.

Returns
-------
y : array, shape (len(t), len(y0))

Array containing the value of y for each desired time in t,
with the initial value `y0` in the first row.


