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Q.01. « Béte a cornes » du robot AMR. N
e
| Robot AMR . o Y075
Nar a1 e fo G oneine Oley boto Sdng] {).e» Pre s
Q.02. Diagramme des interactions et tableau des fonctions contraintes relatives au robot.
7 /2,00
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Opérateur Maintenance

FP FC5
- ~FC2 Robot AMR FC4
FC6
Normes de FC1 centrale de
securité FC3 FC7 commande

Fer | TeSqe.den. . 4 Wuﬁ.{?(»_m%;j(ﬁ;ws e Secaute’

FC2 | Etre autonome en énergie

res | Se. .deplocor <sun ke Spb

FC4 | Réagir aux obstacles et les contourner

Fes | &2 . . o Mot TebnGe 7 ab{é

. r \5' 0 [ 0y
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FC7 | Etre facile a installer
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Q.03. FAST partiel relatif a la fonction FP. Rt ¥ 2,50
: Acquérir les | _[FT11 : Percevoir les élément ; , CoqFams  Siomen
FP 17 .FI‘1 cq_uerlr & i fercevmr es ClementSL_{er111 Detecter les objets N ) -
informations de I'environnement N CeRt
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| | FT12 : Renseigner sur I'état | | FT12:1 Détecterl A (Qe)jg Tae THe
du robot I'accélération lingéaire
FT122 : Détecter la vitesse T
angulaire du robot Y P
. >y
W
| | FT123 : Détecter la position PS
géographique
\ 4
FT124 : Mesurer la position J.")'"--& N ,‘.M-.'\.;J*(M?JOU
et la vitesse de chaque roue
3 2
| | FT125 : Controler I'état de Capteur de contréle de la
charge de la batterie charge de la batterie
- /
| | FT2 : Gérer | | FT21 : Cartographier
I'ensemble I'environnement
rlh\' NeS tad
| | FT22 : Se localiser dans son PO At -
environnement J‘, Ogﬂ}@h t'-)@,}-hj,}_t
| [ FT23 : Planifier et suivre la 4
trajectoire
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FT3: ! ;
B . FT31 : Communiquer avec fil USB, SPI, 12C
Communiquer
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FT32 : Communiquer sans fil "fl ,bdkﬁ»g}fu
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Q.04. FAST relatif a la fonction FTA4.

FT4 : Se déplacer au

FT41 : Elaborer les ordres

RaSo ‘hf,??mq} il

direction et la valeur de la
vitesse du robot

sol de déplacement 9 )
% . ” (¢ & 1 ] o ¥ ‘r Vi - ...;
— FT42 : Traiter I'information UDORWEAD il
: S
- w5 - : § )
FT43 : Modifier le sens, la FT431 : Entrainer la roue Systéme

motrice droite du robot 3 |a
vitesse convenable

d’entrainement droit

A

‘L\ \\/0,?5

FT432 : Entrainer la roue i
. ; Systeme
motrice gauche du robot a la g .
- d’entrainement gauche
vitesse convenable L )
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FT44 : Assurer la stabilité du
robot

Q.05. FAST relatif a la fonction FT431.

FT431 : Entrainer la roue motrice
droite du robot a la vitesse convenable

doclun. dete

|
1

FT4311 : Distribuer |'énergie électrique

FT4312 : Convertir I'énergie électrique en
énergie mécanique de rotation

FT4313 : Changer la direction de I'axe de
transmission

55 ;'J)-\J\.\Jf&{\i"'_ _[’_j -(:*-“‘“f-‘] H(J_
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FT4314 : Adapter la fréquence de rotation J‘tClJijM

. J
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FT4315 : Convertir I'énergie mécanique de
rotation en énergie mécanique de translation

FT4316 : Adhérer au sol
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Q.06. Nom de la liaison entre les classes d’équivalences CE2 et CE3 et nom de la solution utilisée pour la réaliser.
Liaison entre Nom de la liaison Nom de la solution pour Ja réaliser
-l f ~ g p A - v s -
CE2 et CE3 Im (4:;.51.‘}1 %M).f( A, . @ J&}Sjwe
=)
Q.07. Nom de la liaison entre les classes d’équivalences CE1 et CE3, et nom de la solution utilisée pour la réaliser. T (/S0
Liaison entre Nom de la liaison Nom de la solution pour la réaliser
\ (\\ 0 v X « 0o ol ! : |
CE1 et CE3 Q. Y 5% Rl oS @ bill 0. todad radicd
Q.08. Repéres de deux piéces de la nomenclature qui appartiennent a la classe d’équivalence CE1 et repéres de deux - ) /1,00

piéces qui appartiennent a la classe d’équivalence CE3.
Classe d’équivalences

Repére de piéces

|
j-—nq

CE3 ~— ;‘ =)

Q.09. Surfaces de I'axe 2 de la roue qui permettent de réaliser le MIP de |a liaison entre 2 et 3. (entourer les bonnes réponses) /0,75
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Q.10. Compléter le dessin de la chapeen: —

e Vue de droite en coupe B-B (Ne pas représenter les formes cachées). ( {:Z, ! /2,25

® Vue de dessus en coupe A-A (Représenter les formes cachées).

B-B
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Q.11. Liaisons L1, L2, L3 et L4. //(
Liaison Nom de la liaison Nombre de degrés de liberté ( /1,00
1 P gl A
12 Twhude o Clptgl )
B | Jlssiede A
L4 Totule o o 2
Q.12. Noms des solutions constructives choisies par le constructeur pour réaliser les liaisons L2, L3 et L4. u ’7 ) /075
Liaison Nom de la solution constructive
2 [Aosuppled [ ¥ de Lodolan
L3 (JOMME m%
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Q.13. Sens de rotation du motoréducteur Md pour retirer les bras rétractables. g C Z, ) /0,25
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_Motoréducteur Md
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Q.14. Comparaison entre les vitesses linéaires Vd et Vg pour chacune des phases du trajet type du robot
Comparaison

18 —
e e e b
D.Rep 5 ”‘@7 /2,00 Pt

Phase

Entre les points AetB vg = vd

Entre les points B et € \ 4 4\: b
Vap-Vg ¢

Q.15. Calcul des vitesses linéaires Vd et Vg (en m/s) pour faire parcourir au robot la phase DE du trajet type

Entre les points D et E

L-V

Re =L Wave o vaVisve g RC = LoV
e ) TR

< Ny -
Co ¢ Va 4V, '-"j\/ - \{J V Az &(RC
Vg-V = Lv - ~) V, V
R -( R L v
aR .t
) U / S Ltio v 4,S : ;
= W 2(040 — Vi - 2,08 VA
]:‘\}:{\‘: A5 = CM \/{r = O(‘?]J M/S
Lx670
Q.16. Déduction de la fréquence de rotation Nmd et Nmg de chacun des moteurs de traction (en tr/min)
Vit = De wy - D 4T Nuy V... - 0 vy
. 5 i 60 wid= D
=) U f'—_:_.) e T[
Vg - | *"w» Uy » D= 2%y, o GOV
( { p | 3- ~——
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_ 60 x30%
VAR = S
N‘ne) = QDO' O,(ﬂz
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J00x /07, T

Mg = 3%5,99 4n/s.
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Q.17. Calcul des rapports cycliques ad et ag des signaux délivrés par le microcontréleur.
Umd = E—a oy - ._..-—Uﬂ“d )[)(J._ O
. (=70 E. | — g
Uny= 4L U
My = 0y - 0 & M L)
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Q.18. Calcul de la vitesse de montee Vm (en m/s) du robot.
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P ;;\_5 /0,25

.\!‘M: %T _)_5 --x/ll*«.—\(5

Q.19. Calcul de la fréquence de rotation Nr (en tr/min) des pignons d’escalade 1 et 2.

O~ nas
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o (';Q /0,25
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Q.20. Calcul de la fréquence de rotation Nm (en tr/min) du moteur d’escalade ME1.
v o Nno NE
Kﬂ 2 Ki - _T | — } N;\M = WQ
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Q.21. Calcul de la puissance nécessaire pour faire monter la charge Peh (en W).

O A~ Vo.25

Tz Fovi= meg iy 2 79,9944 < 965,43 W

Q.22. Calcul de la puissance utile Py (en W) que doit avoir le moteur pour faire monter la charge.

9, /-?k ( /0,25
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Moe Y P, '?_Qj . TS5 $3,60 w

Q.23. Calcul du couple utile Cu (en N.m) que doit développer le moteur pour faire monter la charge.
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Q.24. Déduction de la référence constructeur du moteur convenable.

| LT09g-5-B @iCe:qlin & Cus’,S5%0n

\. /0,25




w112 g szl — 2021 Ll 5,530 — Sl s gl (i gl Glaiay) X
18 NS44 | —- (<) mh)ﬂ ‘a‘gh.”w_dnu&,ﬁ‘, asE ok - / j
L T T ThbRepr T 0 AT

Q.25. Détermination de la position des interrupteurs K1, K2, K3 et K4 (fermé/ouvert) lors de la montée et

K1 K3 o Koas
Montée f@WJ S U’li 3“"% j?j“‘
Descente S o -{J F) ‘fg Pwdl MW
| ¢
Q.26. Allure de la tension aux bornes du moteur um(t) lors de la montée pour a=0,67. o {:]\") /0.25
um (V)
4
ok EE i
+ *ifs
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2 N \
Q.27. Calcul de la valeur moyenne Um (en V) de la tension um(t). é, | A~ 10,25
U =8 E, = LS, 0,67 3546V
._r
Q.28. Nom d'un composant électronique pouvant assurer la fonction de chacun des interrupteurs Ki. o | 9\'7 /0,25
Mg isIN
Q.29. Calcul de I'énergie Wt (en Wh) totale nécessaire pour assurer 200 trajets types. O ( L"j /0,25
Wy = W . 900 = 5S. 2002 Mod wi
Q.30. Calcul de la capacité Cc (en Ah) fournie par la batterie pour assurer les 200 trajets types. L/ /0,25
Q.31. Comparaison de Cc avec 0,8xCb et conclusion pour la validité de |a batterie. O
M /0,25
|}
/
\.
Q.32. Mode de branchement des deux batteries élémentaires identiques et détermination de la f.é.m. Ee et |3 v /0,25

capacité Ce de chacune d’elles.
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