Q1) Voir le schéma structurel (Annexe 1)									
Sur la fig ci-dessous =1/2 (
θ
1/2 is the angle from optical centerline where the luminous intensity is 1/2 the optical centerline value
i
r
h
1/2
d
ER
)
Q2) i = r = 1/2 donc tan(1/2) = dER/2h => h = dER/[2.tan(1/2)]donc h = k. dER avec k = 1/[2tan(1/2))]
	
Q3) 1/2  = arctan(dER/2h) 	pour h  dER 	: 1/2= arctan(0,5) => 1/2  = 26,5°

Q4) Oui, 21/2 = 50° sur la documentation donc 1/2  = 50/2 = 25°
proche de la valeur calculée


Q5) Non, les Led IR émettent des radiations dont la longueur d’onde  est contenue dans l’intervalle
0,8µm <   100µm ( = 0,94µm pour le L34F3C soit dans le proche IR 0,78µm    1,4µm) alors que l’œil perçoit des radiations contenues dans l’intervalle 0,4µm    0,8µm 

Spectre électromagnétique : Radioélectricité · Spectre radiofréquence · Bandes VHF-UHF · Spectre micro-ondes 
	Fréquence
Longueur d’onde
	9 kHz
33 km
	 
	1 GHz
30 cm
	 
	300 GHz
1 mm
	 
	3 THz
100 µm
	 
	405 THz
745 nm
	 
	480 THz
625 nm
	 
	508 THz
590 nm
	 
	530 THz
565 nm
	 
	577 THz
520 nm
	 
	612 THz
490 nm
	 
	690 THz
435 nm
	 
	750 THz
400 nm
	 
	30 PHz
10 nm
	 
	30 EHz
10 pm
	 

	Bande
	 
	ondes radio
	micro-ondes
	térahertz
	infrarouge
	rouge
	orange
	jaune
	vert
	cyan
	bleu
	violet
	ultraviolet
	rayons X
	rayons γ

	
	
	
	rayonnements pénétrants
	
	lumière visible
	rayonnements ionisants



Q6) La détection d’un objet se fait généralement dans un environnement éclairé. Les radiations lumineuses ambiantes constituent donc une source de perturbation pour le récepteur. 
En émettant dans l’infrarouge, on limite l’effet de la lumière 
visible (principale source de perturbation) sur le capteur.

Q7) Extrait de la documentation du capteur HOA1405 
“The HOA1405 series employs an IR transmissive filter to minimize the Effects of visible ambient light and to provide a smooth optical face 
which prevents the accumulation of airborne contaminants in the optical path.” 
Ce type de filtre limite l’effet de la lumière ambiante sur le capteur et le protège des impuretés.

Q8) Il faut l’éloigner d’une source de lumière.


Q9) oui,  = 0,94µm et 1/2 = 25° donc la longueur d’onde est l’angle de réception sont compatibles avec ceux de l’émetteur.

Q10) Remplacement des phototransistors IR par d’autres, compatibles avec les diodes IR mais disposant d’un filtre optique.
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)Q11) Signaux TOR.

Q12) 













tIR = 20µs    tmux = 560µs      t_ech = 2,4ms

Q13)	tIR = durée d’alimentation d’un émetteur IR		tmux = période de la commande multiplexé

Q14) 
	Les LED IR sont commandées avec un niveau logique « 1 »
	

	Les LED IR sont commandées avec un niveau logique « 0 »
	

	Une seule LED émet un faisceau IR pendant un temps tIR 
	 (
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	Toutes les LED émettent un faisceau IR en permanence
	



 (
Blanc
Indéterminé
Noir
5V
0
V
4V
0,6V
)Q15) Signal analogique.

Q16) Vblanc max = 4V					Q18) 							Q19)

Q17) Vnoir max = 0,6V

Q20) Vseuil permet de différencier le noir du blanc
     Vseuil sera placé au milieu de la zone 
     indéterminée. Ex : Vseuil = 2,3V
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Q21) 														Q22)


 (
Mesure
Position
Valeur binaire correspondant à la position du robot
1
Droite
110
(2)
2
Droite+
100
(2)
3
Droite
110
(2)
4
Gauche
011
(2)
5
Gauche+
001
(2)
6
Hors ligne
000
(2)
)




















Q23) Si Vseuil = 1,5V ACO est toujours égal à 0 donc le robot ne suivra pas la ligne car aucune correction n’est possible. 
    La dernière position du robot étant Hors_Ligne à droite de la ligne, on a CDE_ROUE_G = 50% et CDE_ROUE_D = 20% d’après
    le dossier technique.



CORRECTION de la fiche guide 3 « Etude de la fonction Acquérir du robot MrLineTiny »

1
FG3_Acquerir_MrLineTiny_corr.docx[MNO31032014]

Condition de test : lampe =  Lampe torche, lumière rasante.
Q24)
	Nature de la piste
	Eclairage

	
	« Ambiant »
	« Ambiant + lampe »

	Peinture mat
sur
mélaminé blanc
	 (
Blanc
Indéterminé
Noir
5V
0
V
4,4V
0,4
V
)





	 (
Blanc
Indéterminé
Noir
5V
0
V
4,4
V
4V
)

	Zone indéterminée
	4,4 – 0,4 = 4V
	4,4 – 4 = 0,4V

	Réglage Vseuil
	Vseuil = (4,4 + 0,4) /2 = 2,4V
	Vseuil = (4,4 + 4) /2 = 4,5V

	Scotch noir brillant
sur
mélaminé blanc
	 (
Blanc
Indéterminé
Noir
5V
0
V
4,4
V
0,4
V
)





	 (
Blanc
Indéterminé
Noir
5V
0
V
4,4V
3,5
V
)

	Zone indéterminée
	4,4 – 0,4 = 4V
	4,4 – 3,5 = 0,9V

	Réglage Vseuil
	Vseuil = (4,4 + 0,4) /2 = 2,4V
	Vseuil = (4,4 + 3,5) /2 = 3,95V

	Encre imprimante
sur feuille de papier blanc
(Annexe 2)
	 (
Blanc
Indéterminé
Noir
5V
0
V
4,4V
0,3V
)





	 (
Blanc
Indéterminé
Noir
5V
0
V
4,4V
1V
)

	Zone indéterminée
	4,4 – 0,3 = 3,95V
	4,4 – 1 = 3,4V

	Réglage Vseuil
	Vseuil = (4,4 + 0,3) /2 = 2,35V
	Vseuil = (4,4 + 1) /2 = 2,7V



On remarque que les réglages de Vseuil, effectuées avec un éclairage ambiant, ne sont plus utilisables sur une piste en mélaminée blanc lorsque celui-ci est perturbé par la lampe. Donc Vseuil n’est pas indépendant de l’éclairage sur une piste en mélaminée blanc.

Solution 1 
Utiliser un cache pour protéger les capteurs de la lumière ambiante.

Solution 2
Solution 1 + contrôler l’éclairage de la piste.

Q25)	Exemple : Vseuil = 2,3V

Q26)
	Capteur
	Avantages
	Inconvénients

	Discret
	Réglage de h ne nécessite pas d’être précis (h = ±6mm). La piste peut avoir des défauts.

	Cellules plus éloignées qu’avec un capteur intégré. dER, dER à régler.

	Intégré
	Cellules rapprochées (mesure de la position plus précise). dER, dER déjà réglées.
	Réglage de h doit être précis précis (h = ±1mm. La surface de la piste doit être parfaitement plate.



Exemple de choix
La piste étant une planche de mélaminé, on choisit des capteurs IR intégrés de type HOA1405 pour s’affranchir des contraintes de positionnement entre un émetteur et un récepteur et diminuer dEE. Ce type de capteur est doté d’un filtre IR. Il nécessite cependant un réglage précis de h. (h = 5mm +/- 1mm).

Q27)


[bookmark: _GoBack]Quelques ressources…

http://www.atmosphere.mpg.de/enid/N__4_Oct__2__5_Lumi_egrave_re_/_satellites/C__Observer_la_lumi_egrave_re_4v5.html
http://fr.wikipedia.org/wiki/Infrarouge
http://fr.wikipedia.org/wiki/Diode
http://fr.wikipedia.org/wiki/Photodiode
CORRECTION de la fiche guide 3 « Etude de la fonction Acquérir du robot MrLineTiny » 

Annexe 1
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