DM1 PCSlb éléments de corrigé

Question 1.
1- Oui :
- |l fonctionne entre 10 et 150 cm

- Sa précision étant de 1%, elle est a 60 cm, de 0,6 cm, inférieur au 1 cm du cahier des
charges.

2- d’aprés la courbe caractéristique du fonctionnement de ce capteur, il n’est pas linéaire (il n’y
a pas de relation affine entre distance mesurée et tension de sortie). Entre 10 et 20cm
mesurés, une méme tension peut correspondre a des valeurs de distance différentes. Ceci
ne rend pas I'information du capteur inutilisable, puisqu’une plage de tension correspond a
la distance 10 a 20cm quand méme.

Question 2.

req : Fauteuil TopChair 8© [Environnement]| |

id="007"
texi="Le fauteuil doit éire capable
de détecter son enviromnement et

sa position. "

-

<< requirement >>
Inclinaison siége
id="073"

®-\_‘_\_\_\_‘_‘\.

text="le faurewil doit &mre capable

de détecter Iinclinaison du siege”

<< requirement >>
Détection des marches

<< requirement ==
Inclinaison fauteuil
id="072" =< ‘;’ e
e —saisfie - accélérométre
text="le faurenil doit ére capable -
. - aceélérométre 30
= de dérecter Iinclinaison du
<< requirement >> @/ fautenil -
Environnement ) o STy »

<< requirement ==
Détection en montée

id="071"

<< requirement ==
Détection en descente

id="0712"

texi="Le¢ fautenil doit émre capable
de détecter la marche du bas et la
marche du hawt en monrée”

marches "

L text="le faurenil doit ére capable
de dérecter sa position dans les

id="0711"
text="Le faurenil doit érre capable
de détecter la marche du haw et

la marche du bas en descente”

i
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<< requirement ==
marche haut

<< reguirement ==
marche bas

<< requirement ==
marche haut

<< requirement ==
marche bas

id="0712h"
text="détection de la marche
du haur en moniée”

id="0712b"
texi="détection de la marche
du bas en monrée”

id="0711h"
text="détection de la marche
du haur en descente”

id="0711b"
texi="détection de la marche
die bas en descenre”
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<< block >> << block >> << block >> << block >> << block >>
Capteur 1 Capteur 2 Capteur 3 Capteur 4 Capteur 5

capieur de distance

capteur de distance

caprenr de distance

captenr de distance

capreur de distance

Question 3.
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Question 4.
Question 5.
Signal filtré et converti | inf> mesure de 'inclinaison | inf
visualisation infy Energie de la batterie | Ej
consigne adaptée inf3 Energie mécanique | Es
(allongement de la vis)
vovant éclairé infg Energie électrique | Ep
stabilisée
consigne opérateur infg Energie mécanique | Ey
(rotation du moteur)
inclinaison du siege inf7 Energie électrique | Eg
modulée

Question 6.
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Seul le cas K = 100, a = 100 permet de respecter
le cahier des charges, tous les autres on soit un
dépassement trop important soit un temps de réponse
trop long. ¢ = 0 'erreur indicielle est nulle pour
toutes les courbes et le gain statique est de 1.

on note par exemple pour le cas K =200, a = 10

— temps de reponse : Tsg, = 10s,

— dépassement relatif : Do, = — = 40%
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