Robot tondeuse                            CORRECTION
TP Tondeuse 1

DOC REPONSE TP TONDEUSE RL550
« Comment est réalisé l’acquisition de la vitesse de la roue motrice ? »
I- Approche fonctionnelle

1- Observer le système et repérer  le capteur à effet hall  monté à proximité de l’axe moteur de la roue motrice ( compléter les cases vides )
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( Mise en évidence d’un signal capteur :
a- Faire tourner manuellement la roue afin de positionner l’aimant immobile face au capteur 
      Aimant immobile face au capteur:     Vcap = 5V
b- Toujours manuellement, faire tourner la roue pour éloigner l’aimant du capteur et mesurer à nouveau la tension issue du capteur :
     Aimant éloigné du capteur :     Vcap = 0V
c- Conclusion : En présence de l’aimant, on a un niveau 1 (5V) en sortie capteur. 
II- Etude des relations Fcap = f( U )  et   V = f( U )
1- Régler l’alimentation DU MOTEUR GAUCHE sur 5V puis relever sur votre compte rendu l’allure du signal capteur . 
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En vous aidant des éléments de cours dans ce TP, indiquer sur votre graphe : 

- L’amplitude du signal  

- La période du signal Ts 

- La fréquence  Fs = 1/Ts 

2- Vous devez maintenant compléter le tableau ci-dessous en effectuant les mesures  pour chacune des tensions moteur indiquées :
(on utilisera le tachymètre pour mesurer la vitesse linéaire de la roue )
TABLEAU de MESURES

	Tension alimentation
U
	5V
	8V
	10V
	15V
	20V

	Mesure :

Vitesse Linéaire  de la roue V 

 (m /min) 
	6.9m/mn
	11.2m/mn
	14.3m/mn
	21.7m/mn
	29.3m/mn

	Mesure :

Période Ts du signal capteur 
(en seconde)
	108ms
	64ms
	52ms
	35ms
	26ms

	Mesure :

amplitude du signal capteur (en volt)
	5V
	5V
	5V
	5V
	5V

	Calcul :
Fréquence signal capteur

Fs = 1/Ts


	9,2Hz
	15,6z
	19,2Hz
	28,5Hz
	38,4Hz

	Calcul :

 vitesse de Rotation de la roue
N (en Tr/min)
N  =   V   .  
         2(R
	6,9/2(*0,12=
9,1 tr/mn
	11,2/2*(*0,12=
14,8 tr/mn
	14,3/0.754=
18,9 tr/mn
	21.7/0.754=
28,7 tr/mn
	29.3/0.754=
38,8 tr/mn


3- Tracer maintenant la courbe  Fs = f(N) (fréquence du signal capteur en fonction de la vitesse de rotation de la roue ): 

  

 Fs (Hz)
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      2    4    6    8   10                        20                          30                           N (tr/mn)

Conclusion :  La fréquence Fs du signal capteur est proportionnelle à la vitesse de rotation
4- Tracer la courbe N = F( U )

  N (tr/min)

30
20
10


                                                                                                                              U (volt)
     1     2    3    4   5                            10                                                      20
Conclusion : La vitesse de rotation est proportionnelle à la tension moteur. 
III – Synthèse
Le signal capteur est de nature LOGIQUE Sa fréquence est  PROPORTIONNELLE à 

la VITESSE de rotation de la ROUE et donc du moteur.

On remarque aussi que la vitesse de ROTATION du moteur est PROPORTIONNELLE à la tension d’alimentation.
En comptant le nombre d’impulsions généré par le signal capteur en 1 seconde, et connaissant le rapport de réduction , le  microcontrôleur pourra déterminer la vitesse du véhicule.

> Choisir parmi les termes suivants :  proportionnelle  logique  analogique  numérique   roue  vitesse  rotation          

Question Bonus
Lorsque l’axe moteur fait un tour, le capteur délivre 2 impulsions : Si on appelle Nmot la fréquence de rotation du moteur, on a la relation suivante :
Nmot (en tr/s)   =  Fs     ( Fs : fréquence capteur en Hz)
                              2
( Calculer le rapport de réduction  r= Nroue
                    Nmot
(utilisez vos mesures et les bonnes unités !!!)

Réponse : Pour U = 10V (par exemple) , on a :
Nroue = 18,9tr/mn = 18,9/60 tr/s = 0,315tr/s
Et Nmot = Fs/2 = 19,2/2 = 9,6 tr/s
D’ou rapport réduction r = 0,315/9.6 = 0,032 

Pour U =5V  : r = 0,151/4,55 = 0,032 (le rapport de réduction est bien évidemment constant !)
Eléments de cours
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Amplitude : en volts   ( V )
Période : en seconde  ( s )
Fréquence : en Hertz  ( Hz )
Vous devez mesurer la période Ts . La fréquence Fs du signal se déduit par la formule : Fs =  1/Ts
Attention à bien positionner le zéro de l’oscilloscope sans quoi la mesure de l’amplitude sera faussée.
Formules :

Vitesse de rotation en rd/s :
( = 2(N    ( en rd/s et N en tr/min ( rpm en anglais )

        60

Vitesse linéaire en mètre/seconde :
V(m/s) = (R   avec ( en rd/s  et R (rayon roue) en mètre

Vitesse linéaire en km/h :
V(km/h)  = (R*3600/1000  = (R *3.6 

Aide pour déduire la vitesse de rotation en fonction de la vitesse linéaire V délivrée par le tachymètre (en mètre / min ) :

N (tr/min) = V(m/min)       R: rayon de la roue 
                      2( R
Nature d’un signal :
Logique (exemple : un signal carré) , analogique (exemple : un signal sinusoïdal, triangulaire ou de forme quelconque  sauf carré ! ) ou numérique (exemple : un ensemble de signaux logiques circulant sur un bus de données .















Aimants


























Capteur











PAGE  
2
Lycée Louis Payen


