
CORRECTION du TP "DOSEUR PONDÉRAL"


Document réponse 1 : Mise en situation

Activité 1 : Exploiter une documentation
1. Le doseur pondéral est utilisé pour charger le haut fourneau. 
2. Les jauges de contraintes constituent un pont de pesage utilisé pour mesurer le poids du produit sur la table de pesée.
Le codeur incrémental mesure la vitesse du tapis.

Chaîne d'énergie
Energie ?
Mécanique

Energie ?
Electrique


Signal de commande de la vitesse du moteur
Traiter (FT12)
Communiquer(FT13)
Chaîne d'information

Carte électronique
Câblage
Afficheur
Acquérir (FT11)
Contrôleur de rotation
Pont de pesage
Sonde de présence
Codeur incrémental
Convertir
Distribuer
Alimenter
Circuits électroniques
spécifiques

Transmettre

Moteur
Réducteur
Tambour
Energie ?
Electrique
Secteur
Vitesse du tapis 
Sécurité rotation
Masse matière
Présence de 
matière
Energie ?
Mécanique


Déplacer
le 
tapis

Tapis en
position
A
Tapis en
position
B

Q(T/h)

Activité 2 : Identifier les constituants du système


























Activité 3 : Réaliser un changement d’unités

1.

k1 = 3,6
2. 

Document réponse 2 : Étude de la fonction "Acquérir" (FT11)


Activité 4 : Établir un modèle du réducteur
r(rad/s) = k2.m(rad/s) donc k2 est le rapport de transmission r du réducteur (donné sur l’annexe 2)
k2 = 


Schéma à compléter


k2 
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Activité 5 : Établir un modèle du tambour 

v(m/s)) = R.r(rad/s) avec R(m) =  , le rayon du tambour. Donc  


Activité 6 : Établir un modèle du codeur incrémental
F1(HZ) = k4.m(rad/s). L’expression N. = 2.F (donnée dans l’énoncé) appliquée au codeur peut s’écrire N.m = 2.F1 donc  or d’après les informations données sur l’annexe 2, N = 20 donc  soit


Activité 7 : Déterminer v(m)
D’après le schéma ci-dessus, v(m/s) = k2*k3*m(rad/s)			(1)




Activité 8 : Déterminer F1(v)
D’après le schéma ci-dessus, F1(HZ) = k4.m(rad/s)				(2)
L’expression (1) peut se mettre sous la forme  	(3)
En remplaçant dans (2) m par son expression dans (3) on a :   (4)
On sait que F1(HZ) = k5.v(m/s)(5). En identifiant (4) et (5), on peut écrire 





Activité 9 : Établir un modèle de la fonction "Capter la masse par unité de longueur"

Pour 1m, k6 = 0,1 donc pour 0,7m, k6 = 0,1*0,7
k6 = 0,07

Activité 10 : Simuler un fonctionnement, calculer un écart

1. On rentre M =  = 90T/h, v = 0,216m/s, les valeurs des coefficients k5, k6, k7 ci-dessus et km = 0,1 dans le schéma sous Scilab
2. Le débit attendu trouvé dans l’activité 3 est qAttendu = 70T/h
Le débit simulé par Scilab est qsimulé = 70,2T/h 
L’écart est : qattendu – qsimulé = 70 – 70,2 = -0,2T/h
Précision de dosage = . 
Cette valeur est inférieure à celle annoncée sur l’annexe 1 (0,5%).


Document réponse 3 : Synthèse

Activité 11 : Exploiter des chronogrammes
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1. Calibre tension de CH1 = 2V donc Um = 3,1*2 					Um = 6,2V

Calibre tension de CH2 = 5V, calibre temps = 1ms donc <Uv> =  

<Uv> = 3,75V 
2. qmesurée = 3*Um*<Uv> 
qmesurée= 3*6,2*3,75 = 69.75 T/h
L’écart est :qattendu – qmesuré = 70 – 69,75 = 0,25T/h
Précision de dosage = 
Cette valeur est inférieure à celle annoncée sur l’annexe 1 (0,5%).


3. Pour aller plus loin
Um(V) = k6*M(kg/m)	
					Um(V)*<Uv>(V) =  (1)
<Uv>(V) = 

	On sait que q(T/h) = k1** (2)

Dans (2), on remplace  par son expression   dans (1)
donc q = k1* (4)

[bookmark: _GoBack]D’où q(T/h) =  or  = 3

Donc q(T/h) 3*Um*<Uv>
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