Correction du TP1 "Parabole"
Document réponse 1 : Analyse fonctionnelle
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Activité 1
[image: image14.jpg]



Activité 2
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Document réponse 2 : Activités expérimentales
Activité 3 : Mesures
	U (V)
	8
	9
	10
	12
	14
	16
	18
	20
	22
	24
	26
	28
	30

	Mesure 1 F1min(Hz)
	4,83
	5,28
	6,14
	7,47
	8,87
	10,63
	11,48
	12,83
	14,21
	15,58
	16,89
	18,27
	18,43

	Mesure 2  F1max(Hz)
	4,88
	5,40
	6,28
	7,75
	8,95
	10,80
	11,66
	13,06
	14,43
	15,64
	17,10
	19,57
	19,79
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Activité 4 : Exploitation des résultats
On néglige le décalage de la droite à l’origine => F1(HZ) = 0,67.Um(V)
k1 = 0,67

Document réponse 3 : Modèle "Antenne et rotor"
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Activité 5 : Réducteur placé entre le moteur et le capteur
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Schéma-bloc du rotor pour 15V ( Um ( 25V
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Activité 6 : Réducteur placé entre le moteur et l’antenne
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k2 = 10-4
Activité 7 : Moteur à Courant Continu

Résultat de l’activité 2 : 
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k5 = 18,6
Activité 8 : Simulation Scilab de l’ensemble "Antenne et rotor"
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Représentation graphique en page 4.
Document réponse 4 : Validation expérimentale du système
Activité 9
Protocole expérimental

1. Régler la tension d’alimentation U du moteur.

2. Mesurer le temps tU de déplacement de l’antenne sur la plage d’inclinaison 
((=73°= 7(/18rd)
3. Calculer 
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 pour chaque valeur de la tension U(V)
Mesures sur le système (Système réel[image: image22.jpg]Yo
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Fig. 7.46. Détecteur de proximité a effet Hall et caractéristique de com-
mutation (capteur TL172 - fabricant Texas Instruments).



) et calcul de (a(rad/s)

	Um(V)
	15
	20
	25

	tu (s)
	Sens antihoraire ou
Sens horaire
	47

(46)
	34

(36)
	27

(28)

	(a(rad/s) 
	Sens antihoraire
	27,1.10-3
	37,4.10-3
	47,2.10-3


tu (s) : temps mis par la parabole pour parcourir 73°
Calcul de l'écart relatif entre (a Souhaitée et (a Mesurée
Rappel du cahier des charges : Régler la vitesse angulaire moyenne de l’antenne (a dans l'intervalle 27 ( (a(mrad/s) ( 47 dans le sens antihoraire ou 28 ( (a(mrad/s) ( 46 dans le sens horaire avec un écart de (5%
	((a Souhaitée – (a Mesurée) / (a Souhaitée
	-0,37%
	-1%
	-0,42%


Conclusion
Le système est partiellement validé (sur trois points) car la vitesse moyenne de la parabole est réglable sur la plage définit dans le cahier des charges si on accepte un écart relatif maximum de ( 5%.
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Pour aller plus loin…
A) On place quatre aimants sur la roue 30 (repère 30 dans l’annexe 2 du dossier ressource). 
Pour un capteur à effet Hall, la relation entre F et ( est : 2(F = N(. 
N est le nombre de périodes du signal délivré par la sonde lorsque la roue 30 effectue un tour.


Calculez la nouvelle valeur de k4
D’après l’annexe 1 du dossier ressource :

- un seul aimant est fixé sur la roue 30,

- la sonde du capteur à effet Hall délivre une période lorsque la roue 30 effectue un tour donc N = 1. 

Avec 4 aimants, nous aurions quatre périodes par tour soit : N = 4

2(.F1 = 4.(Hall donc 
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B) Lisez l’annexe « Capteur à effet Hall »
Sur le rotor de la parabole :

- La sonde est 
( fixe
( mobile

- L’aimant est 
( fixe

( mobile

- Le capteur utilisé est : 
( à réponse analogique


( un détecteur de proximité
Dans leur documentation, les constructeurs illustrent le comportement des capteurs à effet Hall par la représentation de la tension de sortie de la sonde (Vo) en fonction de la valeur de l’induction de l’aimant (B). 





Complétez les inégalités suivantes.
Si B ( BN+ alors Vo = 0,8V
Si B ( BN- alors Vo = 5V

On a représenté ci-dessous l’induction magnétique « vue » par la sonde lors de la rotation de la roue 30. 

Complétez les chronogrammes ci-dessous.
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B : induction du champ magnétique produit par l’aimant.


S : pôle Sud


N : pôle Nord
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L’écart entre BN+ et BN- est appelé Hystérésis.





Sur la parabole, VOH = 5V


VOL = 0,8V
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