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EXO 1 
 
1) CHOIX D’UN CODEUR INCREMENTAL 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Figure 1 
 
 
Afin d’asservir en position et vitesse le moteur représenté sur la figure 1, on doit intégrer un 
capteur pour mesurer ces deux grandeurs. Notre choix s’est porté sur un codeur optique 
incrémental. 
Pour effectuer ce choix, déterminer : 
1-1) La résolution R du codeur 
1-2) La fréquence maximale Fmax de comptage. 
 
 
2) CHOIX D’UN CODEUR ABSOLU 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                                   Figure 2 
 
Pour asservir la position et vitesse du moteur de la figure 2, on choisit un codeur optique absolu. 
Déterminer : 
2-1) La résolution R du codeur 
2-2) Le nombre de tours effectués par le codeur   
 

M 

v = 0,1 m/s 

d 

Poulie : d = 80mm Précision = 2mm 

M 
h = 1,4 m 

Précision souhaitée : l = 5mm 

Poulie : d = 80 mm 

Codeur absolu 






