Classe de TS SI. Option Sciences de l’Ingénieur

CORRECTION DU TD2 TIMER


Q1) F1 = (6/53().(m (1)
Q2) n = 2.F1 (2) d’où n = (12/53().(m (3) 
Q3) D’après le schéma bloc ci-dessous, Omega_m = K1x2x(6/53()x(m
 

D’onc l’égalité Omega_m = (m
=> 
k1 = 53(/12
Q4) On souhaite avoir Omega_m = (m
et Omega_A = (A or d’après B11, (A = 10-4.(m 

donc Omega_A’ = 10-4. Omega_m soit k2 = 10-4
Q5) Le passage de rad/s à des °/mn nécessite un coefficient k3 = 10800/(
Schéma bloc 1

[image: image1]
Q6) Omega_A = (53(/12).(10800/().10-4.n => Omega_A = 4.77.n
Q7) 
Algorithme Calcul_Oméga_A_V1
Variables
Omega_A

type 
réel

n


type
entier

Début

  Lire(n)




  RAZ compteur

  Omega_A = 4,77.n 



  Afficher (Omega_A)




  Attendre (2s)




Fin

Q8) (A = (( /45).t
Q9) (A = 2( /3 indépendant du temps
Q10) (A = (-( /90).(t-35) + 2(/3
Q11) 
[image: image3.wmf]ò

dt

Conclusion : pour calculer une vitesse angulaire, il suffit de dériver l’angle parcouru par rapport au temps.
Mot à choisir parmi (ajouter, diviser, dériver, soustraire, multiplier, intégrer)
Sachant que y’(x) = dy/dx, compléter le bloc ci-contre et le schéma bloc 2 page 7.
Schéma bloc 2

[image: image2]
Q12) Omega_m = ((_n - (_n_1)/Te => Omega_m = ((_n - (_n_1)/2
Q13) Omega_A = (53(/6).(10800/().10-4.Omega_m => Omega_A = 9,54.Omega_m
Q14) Omega_m = n / 2 => Omega_A = 4,77.n
On retrouve l’expression de Q6)
Q15) 

Algorithme Calcul_Oméga_A_V2
Variables

Omega_A
type 
réel
(_n_1, (_n, n
type
entier

Début

  Lire((_n)


  si ((_n < (_n_1)  alors   n ( (65536 - (_n_1) + (_n ; 

                    sinon   n ( (_n - (_n_1 ; 

  fin si
  (_n_1 ( (_n ;
  Omega_A = 4,77.n

  Afficher (Omega_A)





  Attendre (2s)




Fin

b)
 Expliquez l’utilité des lignes ci-dessous

si ((_n < (_n_1)  alors   n ( (65536 - (_n_1) + (_n ; 

  sinon   n ( (_n - (_n_1 ; 

fin si
(_n_1 ( (_n ; la valeur actuelle de ( devient la valeur passée pour le prochain calcul de Omega_m
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Grandeur à afficher
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Structure logicielle
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Transmettre + Acquérir




















Traiter (microcontrôleur)
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Accessible à la mesure
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Transmettre + Acquérir
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Calcul |(_n - (_n_1 | en tenant compte du fait que le compteur repasse à zéro lorsqu’il atteint


65536.


























Traiter (microcontrôleur) 
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� EMBED Equation.3  ���





Structure matérielle





Structure logicielle





Structure matérielle
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