E<fort - Flux - Puissance - Er\erﬁ'\e

4
variables dieffort et de fux - lunité des domaines physiques

Domaine Effort (cause)

Electrique tension U (V)

Mécanique transiation Lorce F' (W)

Mécanique rotation couple C' ()
H\jo\raunque pression p (Pa)

Thermique AT )

4 4
Puissance mécan\que

Translation Rotation
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Enerﬁ'\e - définitions clés

P:% E = [ P(r)dr
14 (ouie) =i Wx1s
4 wh =3 600 J
4 kwh =36 M)
1 cal ~ Y4fe J

Energee cinéfique - E, = 3mv?

Enera‘ue. potentiele - E, = mgh
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Chalne de puissance - Y Lonctions
DISTRIBUER

’ ‘ contacteur - vamafeu] ‘

— Chagque fonction transporte de la puissance, avec un rendement 7; < 1.
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COMVERTIR

moteur - diode LE

[ STOCKER

batterie - ressort

TRF\MSHETTRE]

Qr\ﬁre naﬂe + courroie

— Rapport de transmission engrenage - = "
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Qnaloﬁ\e thermique - loi dohm thermique

@ (Qux thermique) .

T_int Paro‘l T_ext
20°C R—th 5°C
AT
b= — P enw
Ry,

= Analogue & I =U/R en électricite
— Ry, résistance thermique (KA) - plus elle est Srano\e, miux on isole.,

reviso.school/fiches
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S\ - Terminale - Bac

Dans tous les domaines techniques, on retfrouve 2 grandeurs dudles dont I produit est la puissance : un effort (cause) et un fux (efted).

Fux (eftet) Puissance P
courant I (A) P=U-I
vitesse v (m/s) P=F-v
vitesse w (rad/s) P=C-w
débit g (r¥/2) P=p-q

Qdux @ (W) -

\dée cié - cette analogie permet dutiiser les mémes outils (schémas blocs, fonctions de fransfert) pour étudier un moteur, un circuit RC, un échanﬂeur thermique..,

Puissance élec‘rr\que

2
[P=0.1] - P=RP ="

— Continu : valeurs constantes - Aiternati€ : P = Uggy - Iosf - cOS
- Eners'\e consormmée sur t: E =P -t (Jou wh)

Formes o\‘ér\erﬂ"\e - COVersions

moteur, résistance frein, ampoule

électrique thermique

[

COMVERTIR

(rendement &)

lumineuse

|

mécanique

jé nérateur, dynamo panneau solaire

Autonomie dun systeme embarqué

- C capac\’ré wh) - P puissance rMoyenne w)
— Exemple - batterie 1o wh - robot 2 W = t=5h

En pratique, tenic compte de :

— 7 batterie (o8 - 035

— variations selon phases (o\émarraﬁe / croisiere / arrét)
= marge de sécurité (au moins 20 %)

ordres de Srano\eur - & connaitre

Source Puissance gpique

LED indicateur ~ 20 row
Arduino Uno X o5 W
Moteur CC \')oue+ 1-4o0w
Arpoule LED 5-45w

Plaque cuisson 4 500 - 2 500 W

Voiture (croisiere) 15 - 25 kw

Eolienne moderne 2 -8 Mw

vérifier les ordres - une LED ne consomme Jemais 20 w — erreur dunité

P(‘O\:éble.

Télécharﬂer la fiche —



