






























































































 



Proposition de barème.

Partie1 Anal~se fonctionnelle
Partie 4 Etude de FP5
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CORRECTION A VS 2000.

Parti~1 Analvse fonctionnelle

1. Augmentation de la durée de propagation et de l'atténuation du signa re .

Temps de propagation: sans défaut: 330f.1S max
avec défaut: > 350f.1S

Atténuation sans défaut: - 10 dB max
avec défaut: < - 15 dB

2. Les mesures ont lieu à la remontée des sondes.

3. Signal pêche.

20mS

4. Le gain doit être variable car l'amplitude du signal varie en fonction de l'écartement entre
les 2 tubes.

Partie 2 Etude de FP3

6. Fonctionnement en linéaire: V'. = (VPT1 + VPT4) /2
v+ = VPT2/2
VPT4 = VPT2. VPT1

8. C POL = Ocommutateur ouvert.
C POL = 1 commutateur fermé.

9. C POL = 0 VSignal = VPT4.
C POL = f Vsignal = - VPT4.

10. On vérifie bien que C POL permet d'inverser le signal VPT4,
dans le cas où la premiére alternance du signal reçu est d'amplitude trop faible
voir page A8/9.

11. C POL = 1 ~ V signal =correspond à VPT4 inversé.
Voir doc. réponse nO2 CR2/8.

12. Excursion maximale de la tension de sortie: :t12 v (MIN).
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13. Si VPT6 = - 12V 04 conduit.
Si VPT6 = + 12V 04 conduit.

04 est toujours en conduction.

14. VPT6 = VS1GNAL + VF VF Vseuil diode 04.

16. VCRETE = VC41

18. VCRETE = o.
En appliquant CTO =1 on décharge C41 afin d'effec

Partie 3 Etude de FP4

19. rOS on = 300 ohms.

21. Schéma équivalent:

R23 rOSon

+
+

Vsignal -

iR Vo
22

-
22. Vo 1 VS1GNAL = 1 +( R23 + Roson ) 1 R22

Montage non inverseur.

23. Vo 1 VS1GNAL = 2.3.

25. Rx = R24 + R25 + R33 + R34 + R35 + R36 + R37 + Roson = 7.3 KO

26. Filtre passe bas.

Ao=-1.12
FCOUPURE = 4 X FUTILISEE = 200 KHz => C47 = 97 pF
Valeur Normalisée: C47 = 100 pF

28. Fig 6 VREF = - 10 V.

29. V~T9 =VREF X(R47 + R6~ + R~"'" R66 + R67 + R68 )/(R44 + R45 + R46 + R47 + R64 + R65 + R66 + R67 +R68)

30. VPT9 = - 0.78V. A tracer sur le document réponse no4 CR4. '
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Document réponse N°1

Question 5) ~
~~

",' '.'...'...'...""'.' "..".' '... , ,. .'.'.'...""' ' '.""' ".'...1 [""...'.'." ' ""."'."...'."...".'" ~

[ PTI PT2 ; ~ ~
1 R4'3 Il R56 1

US - ~ C3è [> ~ 1 r--- in ~ R5ca 6 - fi ! ! R55 13 _! '" fi ! SIGNAL
L.::J us+ ~ 1 7 i ~ 14 ~

~ : . 12 +:
[3-t-=1 5 + : ~ + ~

~ C33 : : : ~
1 IC22D 1 1 IC22A 1

1 5c 1 PT4 L '1 Il 12 1

~ ~ ~ ** ~

L CPOL I : ~.~.~.~.~ ~~.~.~ j

PT6

~-15V
U ! j" '.."'.."'.' 9 _C>fi ~ CRETE

: "C>fi:: :. "- : . 8 .
~ - 1 ~ ~ D3 10 + ~

~ R7ca 3 +; ; 13 --- 14 + i
~ + j ~ ** C41 ~

~ 43 ; ~ 9 IC22C ;
1 l C22 B Il C25 B l 1

~ l FS33 ~ ~ ~

: , ... ".."1 l C25 C 10 i

~ FS34 ;
CACK CTca L ,..., ~
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. Document réponse N°2

Question 7), 11), 15), 17). On _vrécisera les valeurs remarauables sur l'axe des ordonnées

VPT2 - VPTI
(v) +2 ~~

Q
0 1 q : 20 ~Ampli!ude insuJf!sante i i ~pour etre mesuree. ! j

-2 j
VPT4 : :

(v) ! i
+2

0 1 t(~s)

-2 i

VSIGNAL i i
(v) j !

+2

.
. .

.: 1 t(~s)

~~6+2,6 1 1

+0,6 i j: i
:.. : t t """'."'j"""""

. .
S . . t(~s)

-1,4 .

VCRETE 03 bloquée i : 03 pas. j : D3 bloquée j(v) : ' joE: ~
+2 . "".""""""'.."""""."'...""'."! .

0
t(~s)
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Document réponse N°3 fIJ

Question 20) .:
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Document réponse N°4

Question 24), 27), 30), 32).

VSIGNAL .
( v ) On suppose que VSIGNAL a l'allure suivante:

+2

0 ;

-2 :°
Vo :

(v) +6 .

+4,6 !
+4 .

+2 !
i (J!s)

10 !
-2 .

-4 :
-4,6

-6 i
VPT8 et VPT9 !

(v) +6 ~

+ 5,15

+4

+2 ~

10 ! (J!s)0 '

- 078, -2

- 5,15

SSEUIL 1

1 ;

t(J!S)
0
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PARTIE 1: ETUDE C.INEMATIOUE

1.1 Objectif de l'étude
Cette étude est relative à la phase d'auscultation. Elle pellnet, en déterminant la fréquence de

rotation du moteur électrique à courant continu, d'avoir des informations sur le signal électrique à
appliquer à ses bornes d'alimentation. L'étude proposée permet également d'obtenir un ordre de
grandeur de la fréquence des impulsions générées par la roue codeuse.

1.2 Données et hVDothèses
Il est utile de consulter le plan annexe BA~t III- L'étude est proposée en phase de remontée de la s . s lforme (notée ~e/o)

par rappol1 au sol ou au bâti du treuil noté O.~r e e ue sonde/o=100 mmls (vitesse
d'auscultation).

- Le câble est supposé inextensible. 0
- Il n'y a pas de glissement entre le ab 1 ul codeuse 48. Il n'y a pas de glissement

glissement entre cette COU§ie t le 8.
- Le moteur entraîne un ré u~ d ort r = 1/15. La poulie d'entraînement 8 est liée en

rotation à la sortie~' ~t~ l'axe 5.
- Le diamètre d' enr u m 8 e la poulie motrice 8 est de 47 mm.
- Le diamètre d'enro le D48 de la poulie codeuse 48 est de 200 mm.
- La roue codeuse génère 0 impùlsions par tour.

1.3 Travail demandé
1.3.1 Calcul de la fréquence de rotation du moteur électrique.
1.3.1.1 A partir des données et hypothèses ci-dessus et en consultant éventuellement le formulaire

du document annexe, calculer ci dessous la vitesse angulaire 0)8/0 de la poulie motrice 8.
~ V sonde/O = V courroie = 0)8/0 . R8 => 0)8/0 = V sonde/O 1 R8 = 100. 2 1 47

~ 0)8/0 = 4,26 radis

1.3.1.2 Ecrire l'expression littérale de la vitesse angulaire du moteur par rapport au bâti du treuil 0,
notée O)m/o, en fonction de 0)8/0 et du rapport de réduction r du réducteur.

~ r = 0)8/0 1 O)m/O => O)m/o = 0)8/0 1 r

~

~

1.3.1.3 AQQlication numérique: calculer O)m/O.
~ O)m/U = 1 00 . 2 . 15 1 47

~ O)m/O = 63,8 radIs

IEELMEJ
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1.3.1.4 En déduire la valeur de la fréquence de rotation du moteur électrique, notée Nm/o, en tr/min.
~ oom/o=7t.Nm/o/30 => Nm/o=30.oom/o /7t =30.63,8/3,14

~ Nm/o= 609,5 tr/min

1.3.2 Calcul de la fréquence des impulsions générées par la roue codeuse
1.3.2.1 A partir des données et hypothèses du paragraphe 1.2 ci-dessus et en consultant

éventuellement le formulaire du document annexe BAN4, ca 1er la vitesse angulaire Cù48/0,
en rad/s, de la poulie codeuse.

,g Vsonde/O = 0048/0 . ~8 => 0048/0 = Vsonde/O / ~8 = 100 . 2 /

,g 0048/0 = 1 rad 1 s

1.3.2.2 Donner l'expression littérale de la fréq@~d r at" n de la poulie codeuse, notée N48/0, en
fonction de sa vitesse angulaire (5

~ N48/0 = 0048/0 . 30 17t

~

1.3.2.3 A lication n min
~ N48/0 = 1. 30 / 3
~ N48/0 = 9,55 tr/min

1.3.2.4 En déduire la fréquence f des impulsions générées par la roue codeuse (ou nombre
d?impulsions par seconde).

~ f= 0048/0.30/2. 7t = 1 .30/2.3,14

~ f= 4,77 Hz

~
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-Pour cette étude, on isole mécaniquement l'ensemble f. composé d'une sonde et de la partie

du câble AB (voir fig.3) de longueur L=50 mètres. On fait l'hypothèse que l'ensemble f. se
comporte comme un solide.

-Le repère R (0, x, y, z) (voir fig.3) lié au sol ou au bâti 0 est supposé galiléen.
- L'étude est proposée en phase de remontée à vitesse maximale et constante par rapport au bâti

du treuil ou au sol noté O. On fait l'hypothèse que l'ensemble f. est animé d'un mouvement de

translation rectiligne uniforme par rapport à O. On a : IIV G E Cioii = 0,5 rn/s.
- L'accélération de la pesanteur if; a pour intensité Il if; Il = 10m/s2.
- Le câble a une masse de 0,140 kg par mètre de longueur notée Mc.
- La sonde a une masse de 0,800 kg notée Ms.

- Les seules actions mécaniques extérieures agissant sur f. sont modélisables par les torseurs
suivants:

. T orseur des actions mécaniques de pesanteur agissant sur f. noté:

{ - } 0 0
{r(pes. ~ C)}= G(pesij~ B) = 0 0

G R G Z(pes ~ B) 0

. Torseur des actions mécaniques de l'eau agissant sur f. noté:

{ } { H(eaU ~ C) } { H(eaU ~ C)
} ( 00 o

O!T (eau ~ C) = - = - =
0 0H R G R G Z(eau ~ c) 0 R

Torseur des actions mécaniques de la partie du câble supérieure à A agissant sur f. noté:

{ } { A(Cab ~ C) } { A(Cab ~ C)
} - ! 00 oO!r (cab ~ c) = - = - -

0 0A R GR. G Z( cab ~ c) 0 R

-z

Œ&J LES PROPORTIONS ENTRE
LES DIMENSIONS DESFIG. L=50 DlFFERENTS ELEMENTS DE LA

FIGURE 3 NE SONT PAS
Tube re RESPECTEES

d'eau

y
X
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2.3 Travail demandé
2.3.1 Expression du torseur, en G, des actions mécaniques de pesanteur sur l'ensemble isolé E.
2.3.1.1 A partir des données qui figurent ci-dessus, écrire l'expression littérale de la masse totale Mt

de l'ensemble E.
~ ME = Mc . L + Ms = 0,14 . 50 + 0,8

,g ME=8Kg

2.3.1.2 En déduire l'expression littérale de Z(pes ~ &)défi .

,g Z(pes ~ c)= - ME..g

~

2.3.1.3 Application numérique: calculer
,g Z(pes ~ &) = - 8 . 10

,g Z(pes ~ &) = - 80 N

2.3.2 Expression du tors u e s actions mécaniques de la partie du câble supérieure à A

agissant sur E.
2.3.2.1 Ecrire l'équation vectorielle des résultantes issue du principe fondamental de la statique pour

l'ensemble E en translation rectiligne uniforme.

:7 :7 :7 -7
,g G(pes -+- 8) + H{eau -+- 8) + A{cab -+- 8) = 0

~

2.3.2.2 En déduire une équation entre les composantes Z(pes ~ &) , Z( eau ~ &) et

Z(cab ~ &)
~ Z(pes ~ &) + Z{eau -+- 8) + Z{cab -+- 8) = 0

~

2.3.2.3 Application numérique: calculer Z( cab ~ &) . On donne Z(eau ~ &) = + 16N (Poussée

d' Archimède et frottements compris).
~ Z{cab -+- 8) = 80 - 16

~ Z{cab -+- 8) =64 N
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2.3.3 Calcul de la puissance développée par A (cab ~ [;).

2.3.3.1 Ecrir~~~sio~rale de ~J!E~ance ~éveloppée par la résultante A (cab ~ [;).

~ PA = A( cab ~ E) . V A e É/O avec V A e e/O = V G e e/0

.i:s'

2.3.3.2 Application numérique: calculer P A en watt.
~ PA = 64.0,5

~ PA=32w

2.3.4 Dorénavant, on su oppée par la résultante A ( cab ~ [;) est
telle que PA = 35 flux énergétique du treuil.

'-.-' '-.1

EDUCTEUR 1

MOTEUR A ROUE ET POULIES i

Pél VIS SANS Pr COURROIE i PA=35 w
FIN .

1. .
1 Rendement Rendement 1
i énergétique énergétique i
i flRV=O,7 flpc=O,7 i. .
~; ~r ' '
i Rendement énergétique réducteur + poulies courroie i
. fl=? i
1 2.3.4.1 Calculer le rendement global fl de l'ensemble: réducteur à roue et vis sans fin + Qoulies

courroIes.
2.i:s' fl = flRV . flpc = 0,7

.i:s' fl = 0,49 .

2.3.4.2 Calculer la puissance utile Pm en watt du moteur.
~ fl=PA/Pm~Pm=PA/fl =35/0,49
~ Pm = 71,43 w
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