CORRECTION

Section : § Option : Sciences de Pingénieur Discipline : Génie Electrique

Mesure de la vitesse de déplacement de la tondeuse

Domaine d'application : Type de document : Classe :
Traitement du signal Synthése de T.P. Premiére

[1 - Rappel du besoin du systéme |

La tonte d'une pelouse est une opération fastidieuse et
répeétitive qui ne nécessite pas une qualification élevée

de la part de l'utiisateur. La tondeuse électrique a& /’11\9"‘4—‘
autonome RL500 est capable d'effectuer la tonte de la
pelouse avec un minimum d'intervention de la part de
I'utilisateur. Cette intervention se limite & une phase de

préparation, effectuée une fois pour toutes, et & une
phase de mise en service, effectuée & chaque tonte.
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RLSoo

Pour remplir entiérement sa fonction la tondeuse doait
répondre aux contraintes suivantes :

¥ Parcourir tout le jardin de maniére autonome
¥ Contourner les obstacles dans le jardin (les arbres] ¢
% Tondre la pelouse uniformément quelque soit les

variations du terrain (montée, descente, au plat) TONDRE LA PELOUSE

La matiere d'ceuvre du systéeme est : ... AL A OKS

Cette matiére d’ceuvre est de type X matiere Q énergie U information

La valeur ajoutée du systéme est : ...... rfa(/t@"\/él ......................

Cette valeur ajoutée est de type U déplacement R’ transformation O stockage

[ Il - Déplacement de la tondeuse |

H - 1 - Structure fonctionnelle

Le schéma fonctionnel suivant indique la structure de la chaine d'énergie, ainsi que I'emplacement de I'odometre dans
le systeme :

.&rﬂ‘\@vg/\ﬂ Moteur 3 O(:’(),Z‘W

. a— courant =1 Réducteur r——fp Roue g

continu /{'MW

o Odométre

Il - 2 - Principe de déplacement de la tondeuse

La tondeuse est équipée de deux moteurs & courant continue [un moteur pour chaque roue), alimentés
indépendamment. En fonction du sens de rotation de chacune des roues, et donc de chacun des moteurs, les 4
déplacements suivants sont possibles fvoir page 2 -
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La tondeuse avance La tondeuse recule

>

La tondeuse tourne & gauche La tondeuse tourne & drofte

{1l - Mesure de la vitesse du moteur |

Ill - 1 - Principe de fonctionnement de I’'odométre

L'odométre est un capteur placé sur I'arbre du moteur, et donnant une information & chaque tour du moteur. Les 4
figures suivantes montre le mouvement du moteur durant 1 tour, et son action sur le capteur de V'odométre :

o) (o) B (P)

Etat du capteur : Etat du capteur : Etat du capteur : Etat du capteur :

OUMERT..... LOUVMERT.... .FERNE. ... LOVVERT..
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il - 2 - Analyse du réducteur

Le schéma cinématique du réducteur est donné ci-dessous :

0

Moteur
électrique

Roue
(@ de la roue : 240 mm)
Pignon 1 2 3 4 5 6
Nombre de dents 18 87 e2 8 18 60

5
g% 82 o _§Fx¥xé0 . o

Le rapport de réduction du réducteur est égala ~——=~ X ——— X — = =
22 1y AEx22x 1§

Remarque : le rapport de réduction global d’un réducteur & engrenage est égal au produit des nombres de dents des
roues menees divisé par le produit des nombres de dents des roues menantes.

On en déduit que : LQ/WO(’/&'/C@’*—OW/&’W‘go 2 ' >

W/&%JQ@W@% ............................. ROV ROPRORUUORPRPRROS

lll - 3 - Mesure du signal issu de ’odométre

L'observation a I'oscilloscope de la sortie de I'odométre a donné le signal suivant (tondeuse en grande vitesse) :

> T = 25 s
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Il - 4 - Vitesse d’avancement de la tandeuse

Le tableau ci-dessous récapitule les mesures obtenues dans les cas suivants :
% La tondeuse est en grande vitesse puis en petite vitesse

% La tondeuse est sur les rouleaux non freinés [terrain plat) puis sur les rouleaux freinés [simulation

d’une montée dans un jardin en pente)

Tondeuse sur les rouleaux non
freinés

Tondeuse sur les rouleaux freinés

Grande vitesse

Petite vitesse

Grande vitesse

Petite vitesse

Fréquence du signal
[en Hz)

4o Hy

23 Hy

36H,

13 Hy

Vitesse de rotation du
moteur {en tr.s™"]

25

3€

74

Vitesse de rotation du
moteur [en tr.min"]

1380

2160

1140

Vitesse de rotation de la
roue (en tr.min™)

23

36

74

Vitesse d'avancement de
la tondeuse [en m.s™)

0,249

9484

S, 24
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T 60

D—_

T o
g 9o

On constate que la vitzsse de la tondeuse est sensiblement la méme, que les rouleaux soient freinés ou non.

Conséquence sur la tonte de la pelouse si la tondeuse allait beaucoup moins vite a la montée qu’a la descente ou au

plat (dessinez Ia pelouse avec des hauteurs différentes sur 'ensemble du terrain) .

Terrain plat

Montée

s

Descente

Conséquence sur la tonte de la pelouse dans le cas ot la tondeuse se déplace & vitesse constante quelque soit les

variations de la pente du terrain :

Terrain plat

Montee

Descente

Comment le systeme fait-if pour maintenir la vitesse de la tondeuse constante ? MW&—%«;W =

réducteur ? . \QX
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Retrouvez d’autres cours sur le site ressource

www.gecif.net

Téléchargez librement sur Gecif.net :
[0 des cours et des TP de Génie Electrique
[J des exercices et des évaluations avec corrections
[] des ressources Automgen, ISIS Proteus et Flowcode
0 des QCM pour réviser les cours et vous entrainer
[J des logiciels d’électronique pour les installer chez vous
[J des dossiers techniques de systemes originaux

0 des fiches pratiques sur tous les domaines des
sciences de I’ingénieur

[0 des sujets de BAC

[J et bien plus encore sur Gecif.net !
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