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• Capteur à effet hall:
Expérience pour déterminer V=f(Btot)
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Annexe 0: Alignement de M sur Bb
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𝑢𝑥 axe de symétrie du système, invariance du problème par rotation autour de 𝑢𝑥 .

𝐵𝑏(𝐴) = 𝜇0
4𝜋

3 𝑀𝑏 𝑒𝑟1 𝑒𝑟1−𝑀𝑏

𝑟3
𝜀𝑝 = −  𝜇 𝐵𝑏𝑜𝑏 A

𝐵𝑏 A =
𝜇0𝑀𝑏
2𝜋 𝑟3

𝑢𝑥 𝜇 = μ 𝑢𝑥

𝐵𝑏 A = −
𝜇0 𝑀𝑏
2𝜋 𝑟3

𝑢𝑥 𝜇 = − μ 𝑢𝑥



Annexe 1.1: Champ Bobine Théorie
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Hypothèses:
• Solénoïde infini

• n important => sur dx: 

dB M =
μrnI

2R
sin3 θ dx ux

• a² >> R²

Paramètres:
R, a, I, n, θ, θ1, θ2, M, μr

tan θ =
R

x
⟺ x =

R

tan(θ)
⟺

dx

dθ
=

−R

sin²(θ)
donc  dBb M = −

μrnI

2
sin(θ)dθux et en intégrant de θ1 à θ2 :

Bb M =
μrIn

2
(cos θ2 − cos(θ1))ux

Bb M =
μrIn

2
(

x + a

R2 + x + a 2
−

x

x2 + R2
)ux Bb M =

μrIn

2
1 −

x

x2 + R2
ux



Annexe 1.2: Champ Bobine Expérience
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Déplacement de la sonde teslamétrique
le long du banc d’optique

y = 1,2147x - 4,2842
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Annexe 2: Force Bobine Expérience
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On mesure la force grâce à la balance

y = -1,5477x - 16,039
R² = 0,9953

y = -1,3903x - 14,339
R² = 0,9986
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Annexe 3: Consigne Correcteur Proportionnel
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A l’équilibre: x=xc=xeq et I=Ieq => on à alors:  x=0 et Fm(xeq,Ieq)=m.g

donc Ieq= -
m.g. xeq

2+R2 3/2

α
=> Ueq=r.Ieq et ε=

Ueq

K

Veq=γ.Btot(xeq,Ieq)+V0

Btot(xeq,Ieq)=
μr.n

2
. Ieq+

β

xeq

Veq=γ.
μr.n

2
. Ieq+

β

xeq
+V0

Uc= ε+Veq= γ.
μr.n

2
. Ieq+

β

xeq
+V0 – r.

m.g. xeq
2+R2 3/2

K.α

Uc= ε+Veq= -γ.
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2
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+
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