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Document réponse DR1

Question 1.5

Question 1.6

Angle braquage a (°)

Block Parameters: Moteur & courant continu

45
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; \
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Réglage 2
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Temps (s)
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Document réponse DR2

Question 1.8

A
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- / =
60 /
50 //
40 /
30 /
20 /
10
/ t ()
0 0,05 0,1 0,15 0,2 0,25 03 0,35 0,4
N (tr-min-!) Vitesse volant (tr-min-')
on 4
70
60
50
40 5
30 \
\\
20
IU{ t (S
005 .. 0,05 0,15 0,2 0,25 0,35 0,4
Y/( oL (blg‘ ........ U] o0z, eé‘«z/?rv’ ........................................

Ph2: ﬂ"LL(bLﬁfu»forw

Ph3: 7(4 J» fafv«

26-SCIPCJ2G11

peniok Aot i .

7

Page 17/21



Document réponse DR3

Question 1.15 |Les zones a compléter sont identifiées par les pointillés (......)

from math import *

def delta(latl,lonl,lat2,lon2):
¢l = radians(latl)
@2 = radians (lat2)

AN = radians(lon2-lonl)

y = sin(A)) * cos (@2)

x = cos(pl) * sin(2)- sin(pl) * cos(p2) * cos(AN)
6 = atan2(y, x)

d = (degrees(6) + 360) % 360 # en degrés
return d

def nouvelle position(latl,lonl,deltal,distl):

p2 = [0,0] # initialisation coordonnées position 2
R = 6371e3 # rayon de la terre en métres

¢l = radians(latl)

Al = radians(lonl)

deltal = radians(deltal)

r = distl/(100*R) # rapport distance sur R

®2 = asin( sin(@l) *cos (r)+cos (pl) *sin (r) *cos (deltal))
A2=Al+atan2 (sin(deltal) *sin(r) *cos (pl) ,cos (¥) -sin (¢l) *sin (¢2))
p2[0] = degrees (p2)

p2[1] = degrees(A2)

return p2

def correction devers(latAt At, lonAt At,latAt,lonAt,beta,Hauteur) :

delta X0 = L/{é‘v (/ﬂ\—‘la/ ﬂ"‘ﬂ‘[ /ﬂfﬂ% df / 4/ 4‘/

AL = abs(tan(radians (beta)))*Hauteur*100 #AL en cm

if beta>o0: A{QL
delta AAc =...[AeAYX . X2

elzil:_ta_AAc —M‘(k—"‘f, O ............................................

if delta AAc>360:

e bt Aok b,

return Ac
#Programme principal#

At At = [48.4550000,0.0900000] # coordonnées GPS position A (t-At)
At = [48.4550001,0.0900001] # coordonnées GPS position A(t)

B 10 # angle roulis en degré

H 2.85 # hauteur tracteur en métre

A corrige = correction_devers(At_At[O],At_At[l],At[O],At[l],B,H)
print ('Coordonnées A_corrige:',A corrige)
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