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Mode expérimental : caractérisation d’un capteur laser.
Matériel nécessaire : 

· 2 cales étalons : - 1 cale de hauteur connue (20 mm)




   - 1 cale de hauteur quelconque 

· 1 bombe de poudre blanche 

· 1 table sinus

Mise en place du dispositif expérimental : 

1. Mettre en marche la machine et effectuer les qualifications pour les angles suivants :
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· A = 00° et B = 0°

· A = 15° et B = 0°

· A = 30° et B = 0°

· A = 45° et B = 0°

· A = 60° et B = 0°
2. Monter les cales « en  escalier »  et les disposer sur la table sinus de façon à ce qu’elles soient visibles avec le plus grand angle possible (si besoin, s’aider d’autres cales étalons comme sur  la photo ci-dessous).
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Disposer la poudre blanche (opération délicate : pas de surépaisseur, jamais de seconde couche)

4. Placer la table sinus sur le marbre de telle façon que l’arrête longue des cales soit parallèle au plan laser (nous devons voir par la suite la marche dans la fenêtre de visualisation)

Influence de la distance : 
La qualification sélectionnée est  A = 0° et B = 0°. L’angle de la table sinus est β = 0°. La largeur de ‘stripe’ est de 0.1 mm.
· Déplacer le capteur laser de telle façon que la ligne haute de la marche corresponde avec le haut de la fenêtre de visualisation. 
· Mesurer alors la distance du capteur aux deux plans et en prendre la moyenne qui servira de référence. Noter la cote correspondante dans le repère de la machine.
· Répéter la même opération avec le plan bas et le bas de la fenêtre de visualisation.

· Partager alors le champ de mesure ainsi obtenue en 6 cotes.

- Pour chacune de ces cotes numériser les deux plans (la frontière entre les deux plans est située au milieu de la fenêtre) (répéter 5 fois la mesure).

- Trier les points aberrants ainsi que les bords des plans.


- Séparer les nuages de points correspondants au plan haut et et au plan bas.


- Exporter les deux nuages de points sous la forme de fichiers texte. Enregistrer le fichier dans le dossier correspondant (voir figure arborescence annexe) et le nommer de la façon suivante : 

La première partie du nom correspond au numéro de la cote di avec 0<i<6, suivit de h si le plan est le plan haut ou de b pour le plan bas. Enfin, ajouter le numéro de l’essai n (0<n<6).

Le fichier a donc un nom de la forme dih(ou b)n.

Ex : Pour la troisième série de mesure (troisième cote),  le plan bas mesuré pour la seconde fois devra être nommé : d3b2.txt

- Compléter ensuite les premières lignes du fichier Matlab « distance.m » en indiquant les hauteurs entre le capteur et le milieu de la marche correspondantes à d1, d2…d5. Cela permet de compléter l’échelle lors du tracé des courbes.

Influence de l’angle A : 
On fait varier l’angle d’inclinaison du capteur.

L’angle de la table sinus est β = 0°. La largeur de ‘stripe’ est de 0.1 mm.
Dans toutes les mesures qui suivent, on se place au centre de la fenêtre de mesure.

De la même façon que précédemment, on scanne et traite les plans en faisant varier l’angle d’inclinaison du capteur comme suit : 
· A = 15° 

· A = 30° 

· A = 45° 

· A = 60° 
On trie les points de la même façon que précédemment. La charte concernant le nom des fichiers texte est aussi similaire : « a » suivit de l’angle (00, 15, 30, 45, 60), puis h ou b suivit du numéro de l’essai. Il n’y a pas de modifications à faire dans le programme Matlab.

Influence de l’angle β : 

On fait varier l’angle de la table sinus.

La largeur de ‘stripe’ est de 0.1 mm. Dans toutes les mesures qui suivent, on se place au centre de la fenêtre de mesure.

De la même façon que précédemment, on scanne et traite les plans en faisant varier l’angle d’inclinaison  de la table sinus comme suit : 

· β = -60° 

· β = -40° 

· β = -20° 

· β =  20° 

· β =  40° 

· β =  60° 

Nous faisons en sorte dans cet essai
que le capteur laser se déplace parallèlement aux plans (c'est-à-dire suivant une rampe d’angle β). Cela permet de rester au centre de la fenêtre de mesure (la distance n’intervient alors pas et nous testons bien seulement l’angle β). Nous faisons aussi l’hypothèse que les défauts de justesse de la machine sont faibles par rapport à ceux du capteur laser.

La charte concernant le nom des fichiers texte est : « b » suivit de l’angle (m60 pour -60, m40, m20, 00, 20, 40, 60), puis h ou b suivit du numéro de l’essai. Il n’y a pas de modifications à faire dans le programme Matlab.

Arborescence des répertoires à compléter : 

Après avoir complété les dossiers correspondants, exécuter les softs « distance.m », « alpha.m » et « beta.m» avec le logiciel Matlab pour récupérer l’évolution de la précision et du bruit sous forme de graphique.

Retourner la table sinus au besoin
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