Classe de Terminale S. Option Sciences de l’Ingénieur

	[bookmark: _Hlk528923032][bookmark: _GoBack]TD2 de synthèse
	Révisions et approfondissement du cours de 1S SI
	Modèle projet "Curiosity"




	Ce que je sais faire
	Oui
	Non

	Compléter un schéma fonctionnel (Chaîne d’information, chaîne d’énergie)
	
	

	Établir une expression algébrique à partir d’un schéma-bloc
	
	

	Écrire une expression linéaire (y = a.x) après avoir changé les unités de x ou de y 
	
	

	Établir l’équation de la variable de sortie d’un logigramme
	
	

	Établir l’équation d’une variable logique à partir d’un chronogramme
	
	

	Différencier une sortie séquentielle d’une sortie combinatoire sur un logigramme (schéma et équation).
	
	

	Établir une table de vérité ou une équation logique à partir d’un cahier des charges
	
	





Schéma-bloc

     Exemple : Modèle d’un réducteur
Z1          Z2       Z3           Z4              Z5                      Z6


	Réel
	Modèle

	
	k
1(rad/s)
6(rad/s)
Réducteur


	6 = r1
r est le rapport de réduction
	6 = k1
k ?

	
En IDENTIFIANT les deux expressions, on en déduit que k = r




Exprimez r en fonction de Z1, Z2, Z3, Z4, Z5, Z6.  
Calculez k pour Z1 = Z3 = Z5 = 10, Z2 = 15, Z4 = 20 et Z6 = 25 (un moteur entraîne Z1) et complétez le modèle.
______________________________________________________________

Remarque
Bonnes pratiques pour la préparation de l’épreuve écrite du baccalauréat : 
- rédiger les expressions littérales avant d’effectuer les calculs et,
- préciser systématiquement les unités dans les équations.


Exercice : Extrait du projet robot solaire (Modélisation)[image: C:\Users\phili\AppData\Local\Microsoft\Windows\INetCache\Content.Word\RBSOLEX_TS2_2010_2a.jpg]

Le contrôle du déplacement du robot solaire d’exploration réalisé lors d’un projet de terminales S dans l’option sciences de l’ingénieur  nécessite de connaître la distance qu’il parcourt. 
Le principe retenu pour mesurer cette distance est l’odométrie. Le robot se déplace grâce à des motoréducteurs dotés d’un encodeur. (Voir ci-dessous) 

Sources de la documentation ci-dessous ( https://goo.gl/aqN1tS )
	Motoréducteur avec encodeur
	Roue
	Carte de commande MD25

	[image: C:\Users\Philippe\AppData\Local\Microsoft\Windows\INetCache\Content.Word\img1_3102_1387209734.jpg]Moteur
Réducteur
Encodeur

	[image: C:\Users\Philippe\AppData\Local\Microsoft\Windows\INetCache\Content.Word\img1_3101.jpg]
	[image: C:\Users\Philippe\AppData\Local\Microsoft\Windows\INetCache\Content.Word\md25connection.jpg]

	Caractéristiques :
- Moteur 12 V avec réducteur (rapport 1:30)
- Consommation: 530 mA env. (et 150 mA à vide)
- Courant de blocage: 2,5 A
- Vitesse de rotation: 170rpm (216rpm à vide)
- Couple: 1,5 kg.cm.
- Encodeur: 360 impulsions par tour
- Dimensions: Ø28,5 x 86,6 mm
- Axe Ø 5 mm (4 mm sur méplat)
	Roue diamètre 100 mm
	« Destinée à être commandée par votre microcontrôleur au moyen d'une liaison série (niveau logique 0 - 5 V) ou via un bus I2C™, cette platine électronique intègre un double pont en "H" permettant le pilotage indépendant de 2 moteurs à courant continu avec encodeur 
(consommation: 2,5 A max. par moteur). »



Objectif : Établir l’expression nécessaire au calcul du paramètre « distance » utilisé par le programme de contrôle du déplacement du robot.

Rappel :  Pour un encodeur : N. = 2.F avec N = nombre d’impulsions par tour. Ici N.m = 2.NbPulseK2
d(m)
r(rad)
k1

Moteur
m(rad)
U(V)
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k3
NbPulse
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Encodeur




	Exprimez NbPulse en fonction de d(m). 

	On propose l’algorithme ci-dessous. Quelle est la valeur à affecter à la variable distance pour que le robot se déplace sur 1 m ?

	
Expression littérale







Application numérique




	Algorithme Déplacement
// Constante
distance <- ?

// Variable
NbPulse : entier positif codé sur 32bits

début
lire (NbPulse)
tant que (NbPulse  distance) faire
         Commander les moteurs
         lire(NbPulse)
fin tant que
Arrêter les moteurs
fin
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