Scooter Electrique

TP scooter 2

PRESENTATION GENERALE 
Quel est le but du TP ?

Le but est de comprendre le principe de l’acquisition de vitesse du scooter électrique. 

Qu’allez vous apprendre ?

Vous allez apprendre comment l’UCE (carte de commande du scooter) met en forme le signal capteur et le traite pour connaître la vitesse du scooter.
A quoi cela va t-il vous servir ?

Ce travail vous permettra une meilleure compréhension du fonctionnement du scooter 
De quelles connaissances avez vous besoin ?

Avoir déjà programmé sur le 68HC11 (TP de 1ère sur CBOY) 
  DONNEES PRATIQUES
Quel est le matériel dont vous avez besoin ?

- Le dossier comportant le TP

- Un multimètre (voltmètre) 
- Un oscilloscope 
- Le scooter électrique + boîtier TEP de diagnostique
Comment sera évalué votre travail ?

L’évaluation se portera principalement sur :

· l’exactitude des réponses 

· la propreté du compte rendu

· le soin apporté au matériel et son utilisation en respectant les consignes.

· votre degré d’autonomie pour réaliser les mesures

· votre comportement général (pertinence des questions, dynamisme …)

Quelle doit être votre démarche de travail ?

Vous allez dans un premier temps faire une petite analyse fonctionnelle pour vous mettre en situation. Ensuite, vous devrez faire des mesures sur le système et analyser les résultats obtenus

Enfin, en dernière partie, vous ferez  une petite synthèse de votre travail en complétant un document à trous.
Durée du TP :
2H

TP SCOOTER ELECTRIQUE
« Comment déterminer la vitesse de la roue motrice »
I- Approche fonctionnelle

1- Observer le système et repérer  le capteur magnétoélectrique monté sur la roue arrière :
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( Mise en évidence de l’induction magnétique :
Placer vous devant le sous système roue démontée (photo ci-dessus) 

Utiliser le voltmètre calibre 2V alternatif  pour mesurer la tension en sortie du capteur 

a- Faire tourner manuellement la roue afin de positionner une dent de la couronne immobile face au capteur 
      Couronne immobile :     Vcap = 

b- Toujours manuellement, faire tourner la roue en continu et mesurer la tension capteur :
     Couronne en rotation :     Vcap = 

c- Conclusion :

II- Etude de la  mise en forme du signal capteur
La vitesse de rotation de la roue arrière (motrice) doit être connue par l’UCE (carte mère) afin de pouvoir gérer correctement la puissance à commuter au moteur.
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Lorsque la roue (rayon R) tourne, elle entraîne via un réducteur un disque métallique (couronne) munie de dents. Chaque fois qu’une dent passe devant le capteur magnétoélectrique , un signal alternatif (pseudo sinusoïdal)  est généré (voir caractéristique de Ucap ci-après )
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1- Compter le nombre de dents de la couronne : Nd = 

    Mesurer le rayon de la roue (munie du pneu) : R =

2- Visualiser sur l’oscilloscope le signal Ucap et compléter le tableau ci-dessous :
	Vitesse
	0km/h
	5km/h
	15km/h
	25km/h
	35km/h
	45km/h

	Umax
	
	
	
	
	
	

	Période T
	
	
	
	
	
	

	Fréquence

F=1/T
	
	
	
	
	
	


La fréquence correspondant à un nombre d’impulsions par seconde, comment varie F lorsque la vitesse augmente ?

Rep :
3- Se placer sur le sous système démonté : Lorsque la couronne fait 1 tour, le capteur génère 8 impulsions (car 8 dents sur la couronne) . Faire tourner manuellement la roue (pneu) de 1 tour, et comptabiliser le nombre d’impulsions générées (c-a-d le nombre de passages de dents devant le capteur)
( On utilisera la marque rouge sur la roue et la couronne pour se repérer !
(la mesure se fera à +/-1 dent d’erreur)
Rep :Nombre d’impulsions =
4- Il est nécessaire de « mettre en forme » le signal capteur pour qu’il puisse être traité par le microcontrôleur. On se propose d’ étudier un montage réalisant ce traitement :
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Le cahier des charges impose un signal Vs  d’amplitude constante 5V et de même fréquence que le signal Ucap.
( Visualiser le signal Vs sur l’oscilloscope et mesurer sa période et son amplitude pour une vitesse de 5km/h  puis 25km/h . 


T(5km/h)    =                              Amplitude(5km/h) =

T (25km/h) =                             Amplitude(25km/h) = 


Conclusion ? (le cahier des charges est-il respecté ?) :
III- Détermination de la vitesse par le microcontrôleur

Pour déterminer la vitesse de la roue motrice, on compte le nombre d’impulsions générées par le capteur en 1 seconde et on en déduit la vitesse par calcul. Voici l’algorithme :
   do

       compteur = 0         ‘ Initialisation du compteur

       PORTA.6 = 1          ' Pour calibrer tempo sur oscillo

       tempo(n1)            ‘ Temporiser pendant 1s
       PORTA.6 = 0          ‘ pour calibrer la tempo sur l’oscillo
    '   print "compteur=",compteur 'nombre d'impulsions pendant la tempo

       tour = compteur*n2/32   ‘ n2 est un paramètre à déterminer 
       print tour," tr/min"

  loop

Pendant la tempo(n1) , la variable compteur va s’incrémenter à chaque impulsion du signal Ve (connecté à l’entrée A7 du microcontrôleur) . 
Au bout d’une seconde , on calcule  la vitesse de rotation par la formule donnée :
 Tour = compteur *n2/32 

L’instruction PORTA.6=1 ne sert qu’à calibrer la temporisation d’une seconde sur l’oscilloscope.
Vous devrez faire des mesures pour déterminer expérimentalement le paramètre n2 afin que le microcontrôleur affiche la bonne vitesse :

1- Test du programme :
Lancer le programme cboyF1, Ouvrir le fichier scoot1.bas, sauvegarder avec VOTRE NOM puis compiler et charger  le dans microcontrôleur puis go. (NE PAS MODIFIER LE FICHIER ORIGINAL SCOOT1.BAS !!)
Mesurer la vitesse de la roue en utilisant le tachymètre en mode tour/minute (Rpm) (choisir une vitesse pas trop élevée par sécurité, on maintiendra le tachy sur le centre de la roue arrière , attention à ne pas mettre les doigts dans les rayons. Appelez le professeur pour contrôler votre travail ) 
Comparer la vitesse mesurée avec le tachymètre et celle affichée sur l’écran du controlboy
La vitesse donnée par le microcontrôleur est pour l’instant erronée, l’objectif est d’y remédier  :
2- Recherche (expérimentale) de n2 :
Modifier la valeur de n2 afin d’obtenir la bonne vitesse (indiquée sur le tachymètre) .
Attention : n2 est un nombre entier compris entre 10 et 200 . 

Astuce : à partir d’une mesure, vous pouvez déterminer n2 par une simple règle de proportionnalité  (règle de 3) . Voir document réponse
n2_modifié = (Vitesse_tachy * n2_actuel) / Vitesse-micro  = …..


Faire valider par le professeur 
3- Affichage en km/h :
Vérifier que la vitesse affichée en km/h sur l’écran du controlboy est la même que celle affichée par le TEP .
IV- Calcul et vérification
1- On suppose que la roue fait 1 tour / seconde  (1tr/s) : Calculer la fréquence du signal générée par le capteur ? (c-a-d le nombre d’impulsions par seconde . Utiliser les résultats de la manipulation question II-3 pour faire vos calculs)
Rep : Fcap = 

2- En déduire la fréquence du signal capteur pour une vitesse de rotation de 10tr/s 
Rep : Fcap =
3- Calculer la vitesse en km/h  (expliciter vos calcul ! )
V=

4- Compléter :

Le capteur    ………………..  permet d’acquérir la vitesse de la roue motrice. 

Il délivre un signal pseudo sinusoidal qui doit être   ……………….        pour pouvoir être traité 

par le microcontrôleur .

Un programme  comptabilise le nombre ………………….. pendant 1 seconde et détermine la 

vitesse du scooter
SCHEMA DE CABLAGE
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Note : On peut remplacer les 4 diodes (d1 à d4) par une seule zener 5,2V) Ajuster Ra éventuellement
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Questions Bonus

Simulation avec Electronic Workbench 
On se propose de simuler le fonctionnement de l’interface capteur avec EWB en remplaçant les diodes d1 à d4 par une seule diode zener (Vz=5V) :

1- Charger le fichier scoota.ca4 puis compléter le comme ci-dessous :
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2- Lancer la simulation : modifier l’amplitude du signal d’entrée en le faisant varier de 1V à 30V . Que constatez vous pour le signal Vs ?
3- Faire varier la fréquence du signal d’entrée de  1Hz à 50Hz : Que se passe t-il pour Vs ?

4- Pour une amplitude de 8V et une fréquence 10Hz, imprimer les graphes aux points A, B et C (On déplacera la voie A sur les points demandés et on conservera systématiquement Vs sur voie B) et coller les sur une feuille unique dans votre compte rendu. Commenter.
( Note, pour le signal en C , on décalera la voie B (POS) afin de visualiser correctement les deux signaux.
5- La fonction « mise en forme » est-elle correctement assurée ?
















Capteur magnétoélectrique











Le capteur est monté à proximité de la couronne : à chaque fois qu’une dent de la couronne  passe devant le capteur, ce dernier génère une impulsion électrique .





 Le capteur est composé d’un aimant et d’une bobine . Il ne fonctionne que s’il y a rotation de la couronne : Lorsque la dent de déplace devant le capteur , il y a variation du champ magnétique et donc génération d’un courant induit dans la bobine.

















Couronne
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