CORRECTION FG1 ROBOT SOLAIRE EXPLORATION
Q1) Les registres en lecture

Source : Doc MD23 p2

Registres 0 et 1 : vitesse des moteurs ou vitesse/direction


Registres 2 à 9 : nb de tours effectués par les moteurs

Registre 10 : Tension batterie


Registre 11, 12 : Intensités des moteurs
Registre 14 : Accélération
Registre 15 : Mode de fonctionnement

Registre 16 : RAZ encodeurs et changement de l’adresse de la carte.

Q2) Les registres en écriture

Source : Doc MD23 p2


Registre 0 et 1 : vitesse des moteurs ou vitesse/direction
Registre 14 : Accélération

Registre 15 : Mode de fonctionnement

Registre 16 : RAZ encodeurs et changement de l’adresse de la carte.

Q3) En réglant Speed 1 =/= Speed 2

Q4) Mode 0 : Les registres speed1 et speed2 règlent indépendamment la fréquence de rotation des roues.

Mode 2 : Speed1 contient la vitesse moyenne. Speed2 contient l’incrément de vitesse appliqué aux roues (en ±).
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Q5) 
D’après la documentation 

speed 1 = speed – turn 

en mode forward






speed 2 = speed + turn

donc 
speed1 + speed2 = 2 speed => speed = (speed1 + speed2)/2


et 
speed1 – speed2 = -2 turn => turn = (speed2 – speed1)/2


AN :
speed1 = (138 + 148)/2 = 143
speed2/Turn = (138-148)/2 = -5

Q6) Contrôle de l’accélération pour limiter l’intensité du couranr dans le moteur lors du démarrage et lors de l’inversion du sens de rotation.
Q7) 9 ≤ U(V) ≤ 14

Q8) Arrêt si la carte ne reçoit plus d’informations pendant 2s. Suppression de la sécurité en plaçant la valeur 50 dans le registre de commande.

Q9)

	Mode 0
	Mode 1

	Représentation graphique
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	Equation

	Speed1,2 = 1,275V(%) + 128


	Speed1,2 = 1,275V(%)


	Mode 2
	Mode 3

	Représentation graphique

	Idem speed1 sur l’axe des ordonnées

	Idem speed1 sur l’axe des ordonnées


	Expression de speed1 et speed2 en fonction de speed et turn

	Doc MD23 p2

	Doc MD23 p2




Q10a) 


Q10b)


d(m) = (1/20) (r(rad)

=>
d(m) = (π/3600)Codeur


Codeur = (180/π) (r(rad)

Q10c) (d = π/3600  = 0,87mm

Q11) dmax = (π/3600)Codeurmax = (π/3600)*231-1 = 1874033 => dmax ( 1874km
Q12) On remplace d(m) par v(m/s), (r(rad) par (r(rad/s) et (m(rad) par (m(rad/s) dans le modèle de la fig 1.

(r(rad/s) = (π.n(mn-1)/30) => (r(rad/s) = π.170 :30 = 17,8rad/s
V = dmax/tmax = 1/20.(r(rad/s) = > tmax = 20.dmax/(r(rad/s) = (20*1874033)/17,8 = 2105655s
tmax = 585h => tmax > 24j Traitement du débordement du codeur non nécessaire
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