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Q.01. « Béteacornes».
Les scientifiques

Q.02.

autonome >

Cusumallie owr sianddiquer & Gadin TAEE dy " ockan dloaiqpd

Digramme des interactions.

oz

Les scientifigues

Robot sous-
marin autonome

\ I ([ " ! ] / '
FP {)gs\miﬁym;ﬁﬁ@“ﬂ}qﬂ 4 QKML!J‘ Q’Dkakclo (" oczom OUG"J;O("“ L
FC1 | Se connecter au satellite.
FC2 | Etre facile a manceuvrer a partir d’un bateau.
FC3 | Etre facile a mettre en eau par les scientifiques.
FC4 | Etre localisé facilement par le satellite.
FC5 | Résister a la pression de 'océan.
FC6 | Résister a la corrosion.
Q.03. Chaine d’énergie relative au circuit hydraulique.

[’ I\./_.
(e

_..{

Alimenter ]——»[ Distribuer ]—>[ Convertir ]—n{ Adapter Convertir Remplllr les
réservoirs R2

- Batteries - Transistors - Multiplicateur
de puissance
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D.Rep 2 (2,50 pts)

Q.04. FAST relatif a la fonction « FT32 ».

>

/2 V) /2,50

FT321: Orienter le §
FT3211 : Déplacer la masse
FT32 |+ robot vers le bas ouj—— . P ; - FT32111 : Distribuer I'énergie électrique |—— Teanslstars de
mobile en translation puissance
vers le haut J
| | FT3?112 : Convertir I'énergie électrique NMioteur it
en énergie mécanique § )

| | FT32113 : Adapter le mouvement de

rotation

| | FT32114 : Transformer le mouvement de

rotation en mouvement de translation

| | FT32115 : Guider la masse mobile en

translation

FT3212 : Détecter les
positions extrémes de la
masse mobile en translation

Forme prismatique

Capteurs de fin de

FT3213 : Acquérir la position
de la masse mobile en
translation

course

FT3221 : Stocker 'huile dans un endroit de la partie

étanche

Potentiométre

FT3222 : Filtrer I'huile arrivant de la partie humide

[t RN

Filtre F2

FT3223 : Commander la circulation de I'huile des

réservoirs R2 vers R1

FT3231 : Stocker I'huile dans un endroit de la partie

humide !

tlecrwvom.€ \Jﬁl:

FT3232 : Transférer I'huile
de la partie étanche vers la
partie humide

"Voorls R2 |

FT32321 : Filtrer I'huile

Filtre F1

\ J

FT324 : Mesurer la différence entre la
— pression dans la partie étanche et la
pression dans le circuit hydraulique

FT32322 : Distribuer I'énergie électrique

- e

Transistors de
puissance

| | FT32323 : Convertir I'énergie électrique

en énergie mécanique

TE G V‘

{ N
| | FT32324 ; Adapter le mouvement de e
S, I—L Multiplicateur j
FT32325 : Convertir I'énergie — Pompe HP

FT32326 : Interdire le retour de I'huile

It ]

i oas

4
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Q.05. Tableau des classes d’équivalence relatif aux deux ensembles (une case cochée indique que le constituant appartient a la

classe d’équivalence correspondante).

Constituari Classes d’équivalence
ansiivuanis so | s1 [ s2 | s3 | sa | ss
Barre support X
Moteur M1 + Réducteur épicycloidal X |l A L’\,\/
Pignon 1 X /1,25
Roue 2 o i ol
Pignon 4 o
Crémaillere 5 X |
Masse mobile en translation X
Moteur M2 + Réducteur épicycloidal X ik
Masse mobile en rotation X
Pignon 63 X
Roue fixe 64 BT ' p
Q.06. Tableau des degrés de liberté entre les différentes classes d’équivalence (1 lorsqu’il y a un mouvement). O f\\ /0,75
Tx Ty Tz Rx Ry Rz Nom de la liaison
S1-50 A Glmon, . v
52-50 A 0wl . L
S5 -1 A Ok, | y
Q.07. Nom de la liaison entre la roue 2 et I'axe 9 puis son caractére : par obstacle ou par adhérence. Y1\ /0,50
toid O-(UCUUM
Diainen QJA{QM .l
|
.08. Solution utilisée réaliser la liai ntre les cla d’équivalence S1 et S5. N
Q 0 ilisé po.ur iaison e sses d'éq eSle o [\'(IO,ZS
Q.08. Dessin du pignon 4 en : P
° Vue de face en coupe A-A (Ne pas représenter les formes cachées). AlhﬂﬂS
e  Section B-B.
A-A B-B
B
— ]
Py I
1
77 |
Ly Mo / A1 4 /
- i_ __L___l__._j__.__
v/ /x|
PR o L
i
| [/
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Q.10. Tableau de fonctionnement du circuit de commande indiquant les états logiques de la base de chacun des transistors.
W | E E» Bi| By | Bz | Bsg
ojojo |0 O o Q|v
g |G| 1|9 ¢ o 0|V p
g a2l 4 o p|w AN Gaso
oafolo 0 0oy
x| 1] 1|05 g, B Ay
t |t |2z|l2 1 © @
T 0 | % 18 ¥ B &
. 5 - : o ) 1

Q.11. Valeur de la tension Vas aux bornes du moteur lorsque W = 0.

Npg= OV v

Q.12. On considére que le moteur tourne dans le sens 1 quand E1 = 1 et E2 = 0. Indication des états logiques de Ei et E2 pour /

obtenir 'autre sens de rotation.

yno ok G5

Q.13. Représentation de la tension aux bornes du moteur M1 en concordance du temps avec le signal W délivré par la carte

électronique de commande.

WA
| T T WS (T N QTS VRN
= ) ”
} t >
of T
Vas i\
10V + /
t
T : ) R
T
|

Q.14. Tension moyenne Vaemoy aux bornes du moteur M1 et vitesse de rotation Nm1 (en tr/min).

ol

/0,25

O ('\'\/0,25

O\ /0,50

-)l\\

/0,75

L - -
thmoh’ oL 0N menc O 5,(3.\1 = ‘%\} /
N 200 x ¥

. Do X by, -

BFE M e

A 0005 |mun

21 L
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Q.15. Calcul du rapport global de transmission kg:%. (Garder 4 chiffres aprés la virgule).

Q.18.

O Mo,25
Y = .\'K: ¥ ‘fn' oo
Oh m,ﬁx % ’
= 51‘ B FLN
S049
\% Q# O L
TR ..
Q.16. Calcul de la fréquence de rotation N4 du pignon 4 (en tr/min) puis w4 (en rad/s). | \/0’50
-t X . Ny =9 M \Qb Nmo-’ 600‘?5‘4@000 -
9o AL
N AR, BxT‘ Qe AW
Wws ’@T)_\l: *’"'I-TTET— .9\\ 1@5“““&—
’ _ _ , v
Q.17. Calcul du couple €4 (en N.m) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translation. o,\1
Cl B i 20 o R Pl IR
o s i e "y =
L v “th\‘gKOt%x\Ofé -
W 9 o
b/ /
Déduction de la puissance P4 {en W) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translation. o (L\jo,zs
P\L: C/h ! U\‘)\*
Q =g O ffl I T I C O s SO
W N
! i . \‘/
Q.19. Validation du choix du moteur utilisé par le constructeur et justification. 0 ( \f0,75
Q¢Pmmd0{.u.dbr%0“ﬂﬂ\ N N YS M*p» Qu_ _C_)__EJ_&,
N0 y oL
p o LR |
drnc - = 1907 w { pud =W oo
T o N ik copable dt S @BW‘*"‘Q
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Q.20. Distance totale dm en fonction de L. v ‘1‘\ /0,25

(X,m = \.[X -‘-'-)5:
I 2o/

: t,\'ﬂ),zs

Q.21. Calcul de la vitesse linéaire VmT (en m/s) de la masse mobile en translation (Garder trois chiffres aprés la virgule). )

<1u

- OJM . g

%m_m ‘M’—‘—%—?—Lﬁ—‘aj
Ny = Qporf oe.s"”

Q.22. Calcul de la durée tm (en s) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translation sur la distance dm a la

vitesse VmT.

t)'L\

/0,25

\)““Tt% g k"m: e

Q.23. Calcul de la puissance Pal (en W) absorbée par le moteur M1, sachant que P4=0,6 W.

O(W 0,25

Py
V\,}Im; ‘f\,bxh\{ =
- T D fg}
Yoy - Rty 0O 0T

Ry = ,39¢ W Vv

Q.24. Déduction de I'énergie électrique EM1 (en Wh) consommeée par le moteur M1 pendant un cycle de
fonctionnement du robot (Garder quatre chiffres aprés la virgule).

g

/0,25

i ,\)“ &“x Wb
— /”,T,k

By = 0 000N
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Q.25. Numéro et désignation compléte du distributeur. D¢\

Numéro

Désignation compléte du distributeur

Dlnilodun \\nbdm»k»q;m 22 menoaahll @

|a'\’/ ! WW‘/

/0,50

Q.26. Schéma de puissance du circuit hydraulique avec le distributeur convenable dans les deux cas de fonctionnement. ./3/;1’00

Cas de fonctionnement Schéma correspondant

|
\ |
| / 7 \ R1
I. F2 i s B I
R2 ) P )
( ) | 1—\ /
Cas de circulation de I'huile ; \\‘..\ ;_[1,/ \/ i
: = o
( H - | |
! |
|
|
|
|
|

gt . Partie étanche

de R2 vers R1 cii HP
FIAN
R 4 o3
| Pd1,
| Phuile
| Pint
! |
e e e e e e e e e e e e
- Partie étanche

de R1 vers R2

i
I / Tl A o
| F2 i =
R2 I -——-——®_— b ——
I ‘.‘ L é —
I
Cas de circulation de I'huile \‘ . _’_/’j/

Partie humide

Q.27. Durée tp (en s) nécessaire pour déplacer le volume Vh des réservoirs R1 vers R2.

Yo =

N Foo ¢ G Ixlo
N TORe -
Eo= \20s

Q.28. Déduction de I'énergie électrique EM3 (en Wh) consommée par le groupe hydraulique dans ce cas.

Em?d = ?w%x\(’p e Fdx 120

30
Ew? = Qllq w W

/0,25
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Q.29. Energie électrique EM3’ (en Wh) consommée par le groupe hydraulique dans le cas ol c’est I'électrovanne

qui fonctionne. O\fv\ /0,25
- i !
[:rm 'a = Pﬂ /)j )Lt ? m
Q
o TR e
P (o
’
. | %L/
Q.30. Energie électrique total EMT (en Wh) consommée par le robot pendant un cycle de fonctionnement. 0( /0,25
EM1 EM2 EM3+EM3’ EMA4 EM5 EMT
Energie consommée | 0,00Wh | 0,05Wh 3 Wh 139wh | 253wh | ()% Wi
: L -
Q.31. Nombre de cycles Nb que peut réaliser le robot avec son énergie embarquée, O 0,25

—

'[:/',m'\' o Glgg

V= 594

i 4 wo Y6
s = Wi i Ldi ol

Q.32. Respect du critére de I'autonomie énergétique du CdCF du document ressources D.Res 2 et justification.

O

7

> /0,50

Jo dde de Noogioalim sow paklie whs - W ovs
doone ML%’CZ \ég“dﬂw‘(lbdéom Vb

e S

ol el deade ok s N, - 5257 900
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