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du cible V' enm/s: n’=463/360 = 1,286 tour/s V’'=(2nR )x1,286 = 0,428 m/s.
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Eléments de corrigé
Q1: Réle du codeur sur la machine : Mesurer la longueur du cable a couper. 2 pts
Q2: Pour mesurer la longueur du cable par le codeur, on compte le nombre des impulsions
générées par le signal A ou B. 2 pts
Qa3: Calcul de lalongueur: L =2mnR =333 mm. 2 pts
Q4: Nombre N d'impulsions (ou de périodes) par tour : N = (2rR)/précision = 333 impulsions. 2 pts
Q5: Nom de la caractéristique du codeur représenté par le nombre N : |a résolution. 1pt
Q6: Précision réelle pr de la coupe : pr = L/360 = 0,925 mm. 2 pts
Q7: Vitesse de rotation du codeur : n = V//L =1,5 tour/s. 2 pts
Q8: Fréquence f du signal A du codeur : f=360x1,5=540 Hz. 2 pts
Qo9: Nombre d'impulsions Nt fournies par le codeur : Nt =360x900/333 = 973 impulsions. 3 pts
Q10: Valeur de la fréquence f' en Hz du signal A du codeur : f = 1000/2,16 = 463 Hz. 2 pts
: aleurs de la vitesse de rotation n’ du codeur en tour/s, et de la vitesse de défilement
11 Val de la vi d i " d d / de la vi de défil

3 pts
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Eléments de corrigé
Q12: Tableau de déclaration des variables :
Nom de la variable Type de la variable Déclaration de la variable en C
compt caractere char compt ; 2 pts
Unite_longueur Entier int Unite_longueur ; 1pt
Dizaine_longueur Entier int Dizaine_longueur; 1pt
Q13: Lignes de configuration en MikroC : 1 pt pour chaque ligne
Programme en Langage C Description
ADCON1=0x06 : ou ADCON1=0x07 ; Configuratiogitiudzeﬁis::i/-:]?J;()él\rlizE(c::r rendre les
INTCON.GIE = 1; Activation des mterrur:tl\;?rgséﬁ\:obales dans le registre
INTCON.INTE = 1; Activation de | |nterru||c|>\;uTocr;Jsl\Tr RBO dans le registre
OPTION_REG.F6 = 1; Choix du fro:;cgr?s?rnetaon;Telg;iigzaGnt le bit 6 du
TRISB.FO =1; Configuration de RBO comme entrée
TRISB.F1 =0; Configuration de RB1 comme sortie
TRISA = 0x00; Configuration des bits du Port A comme sortie
TRISC = 0x00; Configuration des bits du Port C comme sortie
Q14: Partie du programme en langage assembleur : 8 pts

CLRF Unite_longueur 1 pt

CLRF Dizaine_longueur 1 pt

CLRF compt 1pt
BCF STATUT, RPO 1 pt
BCF STATUT, RP1 1 pts
BCF PORTB, 1 1pt
CLRF PORTA 1 pt

CLRF PORTC 1pt
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Q15:

Eléments de corrigé

Partie du programme a compléter : 8 x 1 pt = 8 pts

/1

void interrupt() {

Fonction interruption

if INTCON.INTF) // on teste si le drapeau de I'interruption sur RBO est activé

{ compt++; //on incrémente la variable compt
if(compt == 10) // on teste si la variable compt égale a valeur 10
{ Unite_longueur++; //sioui, on incrémente la variable Unite_longueur
compt=0; // et oninitialise la variable compt a 0
}
if(Unite_longueur >9)  // si la variable Unite_longueur est supérieure striccement a 9
{ Unite_longueur=0; // on initialise la variable Unite_longueur a 0
Dizaine_longueur++;  //onincrémente la variable Dizaine_longueur
}

INTCON.INTF=0; // on désactive le drapeau de 'interruption

}

Q16:

Instruction (ou les instructions) en langage C :

while(1){ } ou do{ }while(1) ou for(;;){ }

2 pts
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Eléments de corrigé

Q17:  Partie du programme a compléter : 2 pts pour chaque ligne
// Boucle infinie
while(1) // mettre I'instruction pour commencer la boucle infinie
{
PORTA = Dizaine_distance; // affecter la variable Dizaine_longueur au PORT A
PORTC = Unite_distance; // affecter la variable Unite_longueur au PORT C

if( Dizaine_longueur ==9)

{
PORTB.F1=1; // on active I"électroaimant pour couper le cible
Delay_ms(2000); // attendre 2 secondes
PORTB.F1 =0; // on désactive I’électroaimant
Dizaine_distance = 0; // on initialise la variable Dizaine_longueur a 0.
}
Q18: 1 pt
A|B|C
X
Q19: 1pt
A|B|C
X
Q20: 1pt
A|B|C|D
X
Q21: 1pt
A|B|C|D|E
X
Q22: 1pt
A|B|C
X




