
Corrigé info 2017

60 dents sur la périphérie avec un front montant et descendant par dent,
7000 tr/min, ça fait
60*2*7000 = 840000 impulsions en une minute, soit 14000 par seconde
il y donc une mesure tous les 1/14000 = 7,14.10-05 s
C'est beaucoup plus faible que 2.10-03s, la période d'échantillonnage est trop faible



def vitesse_moteur(tdent):
"""quand on a 120 tdent, on a fait un tour"""
N = tdent*120    #secondes pour un tour
N = N/60    #minutes pour un tour
return 1/N    # en tour/minutes

La mémoire ROM est une mémoire dite morte, elle n’est pas modifiable a priori, on n’y accède qu’en lecture. La mémoire RAM

en revanche est volatile, on peut lire et écrire dans la RAM très facilement. A chaque extinction du système la mémoire RAM

s’efface.

L’accès à la mémoire RAM est plus rapide que l’accès à la ROM, dans la ram on peut écrire par exemple des variables qui

représentent des grandeurs du moteur, qui ne sont pas constantes, ce qui peut justifier ce choix.



Les espaces mémoire sont donnés en ko (kilo-octet). Un octet représente 8 bits et un 

kilo octet représente 103 octets. Soit les résultats suivants : 

▪ RAM : 3ko →  𝑛𝑏𝑖𝑡𝑠 10 = 3 ⋅ 8 ⋅ 103 

▪ ROM : 32ko →  𝑛𝑏𝑖𝑡𝑠 10 = 32 ⋅ 8 ⋅ 103 

Cette question est étrange. Peut-être a-t-on voulu parler de kibioctets, à ce moment-

là il aurait fallu écrire en toute rigueur 3kio et 32kio et le résultat aurait été :  

▪ RAM : 3kio →  𝑛𝑏𝑖𝑡𝑠 10 = 3 ⋅ 210 

▪ ROM : 32kio →  𝑛𝑏𝑖𝑡𝑠 10 = 32 ⋅ 210 

L’espace adressable est de 224 adresses, soit 16 777 216 adresses. 

L’adresse maximale en binaire est :  1111 1111 1111 1111 1111 1111 2 

24 bits à 1

Indique la base 2



320/16 = 20 reste 0
20/16 = 1 reste 4
1/16 = 0 reste 1
donc c'est 140 en héxa"""

ou

le code hexadecimal est beaucoup plus compact et lisible. De plus la conversion est instantanée puisqu’un chiffre en 
hexadécimal correspond à 4 bits en binaire. Les données étant organisées en octets (8 bits), chaque octet est représenté par 2 
chiffres en hexadécimal.







La question de la mort !
Le mieux si vous n’avez pas appris l’algo par cœur est de répondre par une phrase du type:
• On utilise gauss Jordan avec pivot partiel;
• On cherche d'abord la plus grande valeur absolue dans la colonne et on la prend comme pivot;
• On fait ensuite une transvection au dessus et en dessous pour faire apparaitre des zéros;
• A la fin on a une matrice diagonale avec une colonne sur la droite;
• Il ne reste plus qu'a diviser le terme de droite par le terme correspondant sur la diagonale.

La boucle externe est répétée O(n) fois. À chaque 
étape j, la recherche de pivot coûte  O(n) opérations, 
tout comme les échanges de lignes et les dilatations. 
Chaque transvection coûte O(n) opérations et est 
répétée O(n) fois. Les transvections sont donc en 
O(n^2) et même en Θ(n^2).

Sinon:



En ne considérant que les 4 équations donnant les bi, l’algorithme réalise 9 opérations élémentaires 
(soustractions). On ne parle pas ici de complexité en O(n), ce qui serait aberrant pour n petit (ici n=4).
Cette résolution est donc beaucoup plus rapide que la résolution par la méthode du pivot de Gauss, ce qui est 
indispensable pour cette application « temps réel ». 
Par ailleurs, ici on parle d’inversion d’une matrice triangulaire très simple, qui se fait très bien à la main, d’où 
l’inutilité du pivot de Gauss. 




