Classe de Terminale S. Option Sciences de l’Ingénieur


Correction du TP3 PARABOLE

Document réponse 1

Q1) 

	Umoteur(V)
	9
	12
	13.5
	15
	16.5
	19
	19.5
	21
	22.5
	24

	F1(HZ)
	6
	8
	9
	10
	11
	12
	13
	14
	15
	16

	Oméga_A(°/mn)
	57,2
	76,3
	85,9
	95,4
	104,9
	114,5
	124
	133,6
	143,1
	152,6

	
	62
	85,9
	-
	-
	-
	-
	128,8
	138,3
	147,9
	157,4


Q2) 

[image: image1]
Q3) 
pour F1 = 6Hz, Oméga_A théorique = 9,54 * 6 = 57,24°/mn



(r = |(57,24 – 62)/57,24| = 8,3%
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Q4) 
DDRB = 0x01 ;
On obtient sur la sortie 0 du port B un signal dont la largeur est représentative du temps d’exécution recherché. 
Exemple : 7,7ms.
[image: image2]
Q5) 2000 – 7,7 = 1992ms => delay_ms(1992)
Q6) pour F1 = 6Hz, le compteur reçoit six périodes en une seconde donc douze périodes en Te = 2s. (r = 1/12 = 8,3%

Pour F1 = 16Hz, (r = 1/32 = 3,1% donc 3% ( (r ( 9%

Q7) Pour réduire cette erreur, il faut augmenter le nombre de périodes T1 entre deux mesures soit en augmentant le temps de mesure, soit en augmentant la fréquence F1 (en changeant le capteur).

Q8) (r ( 1% => 100 périodes en Te = 2s soit 50 périodes/s. L’erreur est maximum pour Umoteur = 9V or pour cette tension, le capteur à effet Hall d’origine effectue 6 tours. Cinquante périodes en six tours donnent environ neuf périodes par tours.

Le nouveau capteur doit donc délivrer au moins neuf périodes par tour pour que (r ( 1% sur toute la plage de mesure. 
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Q9) Nombre de périodes par tour = 10 => F1 = 10/2((Hall = 5/((Hall 

Donc k1 = 53(/60 et k = (k1k2k3)/Te = 0,477




while (1)

      

{ 




if (teta_n < teta_n_1) 


// Début traitement 





n = (65536 - teta_n_1) + teta_n;

      

else n = teta_n - teta_n_1;


teta_n_1 = teta_n;

omega_A = 0.477*n ;

ftoa(omega_A,1,omegA);                    

Affiche_LCD(ligne1,omegA);              // Fin traitement   
delay_ms(1993);




};
	Umoteur(V)
	9
	12
	13.5
	15
	16.5
	19
	19.5
	21
	22.5
	24

	F1(HZ)
	60
	80
	90
	100
	110
	120
	130
	140
	150
	160

	Oméga_A(°/mn)
	57,2
	76,3
	85,9
	95,4
	104,9
	114,5
	124
	133,6
	143,6
	153,1

	
	57,7
	76,8
	86,3
	-
	105,4
	115
	124,5
	134
	146,1
	153,6


Q10) (r = |(57,24 – 57,7)/57,24| = 0,83% ce nouveau capteur réduit l’erreur à une valeur < 1% sur l’étendue de mesure.
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Q11) 

[image: image3.emf]Angle parcouru par le mobile en fonction du temps

0

2

4

6

8

10

12

0 2 4 6 8 10 12

nTe(s)



thêta_n


[image: image4.emf]Vitesse angulaire du mobile en fonction du temps
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On sait que ((t) = d(/dt. Il est donc possible de déduire la représentation graphique de Oméga en fonction de celle de têta_n.

Q12) 
(r ( 0,5% => 200 périodes pendant le temps de mesure (Te).

D’après la colonne nTe du tableau, Te = 0,1s. Il faut donc 2000 périodes en 1s. Le codeur doit délivrer une fréquence F = 2kHz pendant le temps de mesure.

La vitesse angulaire minimum de la poulie (pmin = 2°/s dans le relevé des mesures. 
On sait que  (p(°/s) = 360np(s-1) avec np la fréquence de rotation de la poulie donc np = (1/180) s-1. 
La fréquence de rotation du moteur est donc nm = np/r = 180-1 / 3600 -1 = 20 s-1
Le codeur tourne à la vitesse du moteur donc d’après la relation  F = N.nm, N = F / nm soit N = 2000 /20 = 100. Il faut un codeur délivrant au moins 100 périodes par tour.
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