
       

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 





       

 

 

 

Support pour fourche optique à 
afficheur numérique (fourche en option) 

Elastiques pour la 
propulsion du mobile 

Bras articulé pour la mesure de vitesse 
avec un angle d’inclinaison par rapport 

à la direction du mobile 
(Cavalier sur tige en option) 

Orifices pour récepteur et/ou émetteur 
à ultrasons : mode mobile en 

éloignement. 

Orifices pour récepteur et/ou émetteur à 
ultrasons : mode mobile en approche. 

Boitier électronique comprenant le 
générateur 40 kHz, les entrées et sorties 

pour émetteur, récepteur,  f et synchro 

Mobile avec support 
d’émetteur ou récepteur 

Obturateur pour fourches optiques 
(fourche de synchronisation et 
fourche à afficheur numérique) 

Poignée crantée pour réglage de la 
longueur d’allongement des élastiques 

Rails aluminium de 
guidage du mobile 



       

 

 

 

 





 

Sortie 40 kHz créneau pour 
alimenter l’émetteur ultrason 

Sortie fourche optique de 
synchronisation 

(Fourche située dans le socle) Sortie f : permet de visualiser 
directement le décalage en 

fréquence entre l’émetteur et 
le récepteur 

Sortie signal sinusoïdal de 
l’émetteur (40 kHz) 

Sortie signal sinusoïdal du 
récepteur 

Entrée récepteur 
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Ci-contre le signal de la sortie f enregistré à l’oscilloscope. 
La fréquence est de 939,8 Hz ce qui correspond à une 
vitesse du mobile VE = 8,01 m/s. 
 
 
Zoom sur la courbe : on distingue  
le crénelage lié aux caractéristiques  
du filtre passe bas. 
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- Courbe en jaune : signal de l’émetteur de fréquence 
fE = 39,87 kHz.  
- Courbe en rouge : signal du récepteur de fréquence 
fR = 39,06 kHz  
 
On en déduit le décalage en fréquence :  

f = 0,81 kHz 
 
Puis la vitesse du mobile (relation ci-dessus) : VE = 
6,90 m/s 
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3 4 5 
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1 & 2 : Emetteur ultrasons 
3 : Récepteur ultrasons 
4 : Oscilloscope / voie 1  
5 : Oscilloscope / voie 2 
6 : Oscilloscope / trigger externe 
7 : - 
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1 & 2 : Emetteur ultrasons 
3 : Récepteur ultrasons 
4 : -  
5 : - 
6 : Oscilloscope / voie 2 
7 : Oscilloscope / voie 1 
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3 4 5 

7 

1 & 2 : Emetteur ultrasons 
3 : Récepteur ultrasons 
4 : Oscilloscope / voie 2  
5 : Oscilloscope / voie 1 
6 : Oscilloscope / trigger externe 
7 : - 
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3 4 5 
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1 & 2 : Emetteur ultrasons 
3 : Récepteur ultrasons 
4 : -  
5 : - 
6 : Oscilloscope / voie 1 
7 : Oscilloscope / voie 2 
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