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Elément de corrigé

Nota: Chers correcteurs veuillez respecter impérativement les consignes suivantes concernant qu

guestions du sujet.

Q0L ! OOS LI SNI RQI dafeNdpanse@prdwhices. | (A 2 v &

Q.04. Accepter pouiFT322 «Remplir les réservoirR1» et pourFT323 «Remplir les réservoirs R».

Q.06. Pour chaque liaisonLe nom de la liaison etadirection doiventétre correcte pour que la réponse mérite
la note 0,25
Q.09 F Pour la vue de face en coupePA
f 1x025 t 2dzNJ £ QI £ S&F IS Rdz LIAIy2Yy
1 1x0,25 Pour le trou taraudé.
1 1x0,25 Pour le diamétre extérieur dé.
1 1x0,25 Les hachures.
f Nepastenircomptede QAY i SNASOlGA2y Oef AYRNBkOef AyRN

F Pourla section BB
1 1x0,25 Pour le taraudage.

1 1x0,25 Pour les deux cercles du pignon 4.

1 1x0,25 Les hachures.

Q.14 Pour lecalcul:
T 1x0,25 Pourle rapporcycliquea.
1 1x0,25 Pour latension/agmoy.
T 1x0,25 Pourlavitesse de rotatioNml1

Blque

1B
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D.Repl 3,25 pts)

Q.01.« Béte a cornes.

Lesscientifiques

Robot sousmarin 10,25
autonome
Mesurer, enregistrer et transmettre la température, la salinité et deensité de
t Q20SI yo
Q.02. Digrammedes interactions
Pt Les scientifiqgues
g %022 a
2
Robot sous
marin autonome

FP | Mesurer, enregistrer et transmettref I G SYLISNI G dzNBX € &l £ A\
FC1 | Se connecteausatellite.

FC2 |9GNB FIOAES t YI ydzz@NBENI £ LI NIHANI RQdzy ol 4GS
FC3 | Etre facile & mettre en eau par les scientifiques.

FC4 | Etre localisé facilement pée satellite.

FC5 |Résistet. f I LINB&&A2Y RS fQ20Slyo

FC6 | Résister a la corrosion.

QO03./ KI Ay S BRuisyitydEMidbe /1,00

- Energie mécapique - R2 vides
25 %%
axO: - Energiehydraulique
_.[ Alimenter ]-»[ Distribuer ]——[ Convertir ]——[ Adapter Convertir réRSeeerrgrirl;sz
- Batteries - Transistos - Multiplicateur

de puissance

- R2 pleins
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D.Rep2 (2,50 pts)

Q.04. FASTelatif a la fonctionx FT32».

FT321 Orienterle
robot vers le bas d—

FT3211 Déplacer la mass
mobile en translation

12,50

FT3211Y 5 A & 0 NR& 6 dzS NJ

Transistors de
puissance

| | FT32112/

/ 2y BSNI AN €
en énergie mécanigue

Moteur M1

FT32113 Adapter le mouvement de
rotation

Réducteur épicycloide
+ pignon 1 et roue 2

| [ FT32114 Transformer le mouvement d

rotation en mouvement de translation

Pignon 4 + crémaillere

FT3212: Détecter les

| | FT32115 Guider la masse mobile en

translation

Forme prismatique

positions extrémes de la
masse mobile en translatiol

FT3213 Acquérir la positio

Capteurs de fin de )
course

de la masse mobile en
translation

Plonger le robot

FT3221 Stockerf QK dzA £ S Rl ya dz

étanche

Potentiomeétre

FT3222Y CAf GNBN f QKdzA f S

Réservoirs R1

FT3223¢
réservoirsR2versR1

[ 2YYFYRSNJI f I

OAN

Filtre F2

Remonter le

FT3231 Stockerf QK dzA £ S Rl ya dz

humide

Electrovanne EY

FT3232¢ N> ya ¥ SN
de la partie étanche vers |
partie humide

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

Réservoirs R2

FT3232y CAf GNBNJ f QK Filtre F1
FT3232% 5 A &G NRA 6 dz8 NJ Transistos de

puissance

[ [FT32323r / 2y @SNIANI € { | i

en énergie mécanigue

| | FT32324 Adapter le mouvement de

Multiplicateur

rotation
FT32325r / 2 Yy @S NI A NJ € Pompe HP
FT32326r LYy i SNRANB f + ClapetantiretourCll

Pressostat différentie
Pd1
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.RepB @450prty

Q.05. Tableau desfcl 4 a S &
Ot F 448 R QSripsmndanty Sy O S

R Q&djifdmix @deux éhsedifdsne case cochée indique que le constituant appartient a

/1,25

Constituants [fraasSa ROSI dz
SO | S1| S2 | S3 | S4 | S5
Barresupport X
Moteur M1 + Réducteuépicycloidal X
Pignonl X
Roue2 5»&0'7'5 A X
Pignor4 X
Crémailleres X
Masse mobile en translation X
Moteur M2 + Réducteuépicycloidal X
Masse mobile en rotation X
Pignon63 X
Roue fixe64 X
QO6.¢l ot SIdz RSa RS3INBA& RS f AOGSNIUS (StydiMeSl dzGmaf R& FIFS
TX Ty Tz Rx | Ry Rz Nom de la liaison
S1¢ S0 1 Glissiere
S2¢ S0 1 Pivot
S5¢ S1 1 Pivot

adyS v I/ dag

Q.07 Nom de laihison entre la rou@ S

{0 flls Eo8 caractérepar obstacleou par adhérence

Liaison encastrement par adhérence

?.%0'7'5 v

QO8{ 2t dziA2y dziAfAaSS$

LJ2 dzZNJ NBI f A aSI&tBF |

/0,50

Les coussinets 8.

Q.09 Dessin du pignod en:
1 Vue de face enoupe AA (Ne pas représenter les formes cachges
1 Section BB.

B-B

A-A

11,75

la

5 DX
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D.Repd 3,25pty

Q.10. Tableaude fonctionnement du circuit de commande indiquant les états logiques de la base de chacun des transisto

W| EBEB| B| B | B| B| B

OlkRr|kR|R|R|lO|O

RlRr|lkr|r|lo|lo|lo|o
o|lr|r|o|o|lr|r]|o
OO R FRPOOOO
O R, P OOOOO
r OoPFLr OO0OO0OOoO
kP, OOOOOOoO

Q.11 valeur de la tensioWas aux bornes du moteur lorsqu&/ = Q

VAB: oV

Q.12 On considere que le moteur tourne dansskens lquandE =1 et &2 =0. Indication des étattogiques de& et E2 pour

200 SYANI t QF dzil NB

aSya RS NRUGIFIGAZY D

E=0 E1

/1,50

/10,25

/10,25

Q.13 Représentatiorte la tension aux bornes du motelMil en concordance du temps avec le signatiélivré par la carte

électronique de commande.

W
1
0 t
t i
aT T
Um i
10V -+
t
T

Q.14 Tension moyenn&/asmoy aux bornes du moteuM1 et vitesse de rotatiolNm1 (en tr/min).

a=3/4=0,75

don&Vaemoy = 0,75x24 = 18 V
4000 tr/min

le 3)‘0,?_5?"

DoncNm1 = 300Qr/min

/0,50

/10,75

12
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D.Refb (2,00pts)

Q.15. Calcul du rapport global de transmissi@FtF—YnM(Garder 4 chiffres apres la virgule)

bn Y _ M HH_
kg= YM_ Krx v ™ MXHH : 0,0075

Q.16. Calculde la fréquence de rotatiomN4 du pignorn4 (en tr/min) puis. n(en rad/s).

N4 = kg« Nm1 = 0,0075x 3000 = 22,8 tr/min
.ar x&”: 2. FHradls 2
on

(025"

Q.17. Calcul du coupl€4(en N.m) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translation

1

C4 = F4xmxi| 34¢0,8x— = 244,80 N.mm
C4=0,24 N.m.

Q.18. Déduction de la puissané®&(en W) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translation

P4=C4x -+ n=0,24x 2,37 =0,57W

Q.19. validation du choixlu moteur utilisé par le constructeur et justification

Pulx12xt3xt4=2x0,60x0,92x0,87 = 0,96 W
0,96 W > P4 (=0,57 W)
Donc le moteur est capable de fournir cette puissance.
Ou bien:
tn nzprT
@' n nZonZemHZ

—1 19 < 2 W du moteur

/0,25

/0,50

10,25

10,25

10,75
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D.Refo (1,25 pts)

Q.20. Distance totaledm en fonction deL.

10,25

Laposition de la masse mobile dépend de la position du pignon 4.

RS f | LJZéAG)\zy M. 2dzaljdzQt f | LJZéAG)\ZV
Donc:

Dm=L/2+ L+ L/2 =2

LepignonR2 A G LI NO2dzZNANJ £ RAadGlIyOS RSLIzA &

H

Q.21 Calcul de la vitesdméaire VmT(en m/s) de la masse mobile en translati@arder trois chiffres aprées la virgule)

' 10,25

VmT=R4. n X’H R :o,8x%“i2,37: 17,06 mm/s
VmT=0,0706m/s = 0,02 m/s

Q.22 Calculde la duréem (en s) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translation sur la didtarick vitess&/mT.

RY “RY_nZzZH
VmT—G_Y dOﬂC tm ! Y¢_n 2NAMT

tm =11,76 s

/10,25

Q.23 Calcul de la puissan&al(en W) absorbée par le motet1, sachant qué4=0,6 W.

Pak tn _ nxec
" SMsSHESOES T T h eomth emth evgh @ X
Pakx1,39 W

10,25

Q245SRdzO00G A2y RS f EMIL(ESWH dorsongneeSpérlieMdbtitizSendant un cyclele
fonctionnementdu robot

10,25

MMXZTC

EM1 =Paltm =1,39
EM1 =0,0045Wh

ocnn
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D.Rep/ @pts)

Q.25. Numéro et ésignationcomplétedu distributeur.

Numéro

Désignation complétedu distributeur

P
7_%0'7‘5 2
|

Distributeur 2/2 monostable, a commande électrique.

Q.26. Schéma de puissance dincuithydrauligueavec le distributeur convenabtians les deux cas denctionnement.

/0,50

/1,00

Casde fonctionnement

Schéma correspondant

-------- Partie étanche
e T T T T T T T T T T T T
Partie humide : / A Y R l
| FZ/\ ! ; I
R2 I D o— |
| N4 / |
o . . ‘ | NOH H /’ I
CaRS OA NOdzf | ( | = |
deR2versR1 | ch HP FL | I
I /:\ I
S ! N —L % I
|
| Pd |
: Phuile :
| Pint |
- I

I 0 "4

2*0'5 -------- Partie étanche
[———————————I—t ————————————————
. o H R :

Partie humide | /! »

| F2 n | ! :
R2 | I‘ - ',: |
: “‘\ < /" :
CaRS OA NDdzt | { | il |
de Rl versR2 | ci HP = :
I /?\ |
F——————— : N — X '
|
|
|
|
|
I

Q.27. Duréetp (en s) nécessaire pour déplacer le voludtedesréservoirsR1lversR2

+ K + K nxTn
Qv= U,_—Lglonctp =—_= 3'mn

A7) nZo_p

=120 s

Q28.DSRdzOG A2y RS

f ©R3(ed ME) EohsorBrhésd @afiidgroljmizBydraulique dans ce cas

EM3 = Pa3tp

= 72x

M H

= 2,4 Wh
n

oCn

10,25

10,25
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D.ReB (1,25prts)

Q.29. Energie électriqueEMo (@n Wh) consommeée par le groupe hydrauliqieyid £ S OF a 26 0QSa
M J
9a0Q Kip=ilxe '=0,57Wh
ocnn
Q.30. Energie électrigue totaEMT(en Wh) consommeée par le robot pendant un cycle de fonctionnement
EM1 EM2 9ao0ob?9 EM4 EM5 EMT
Energie consommég 0,01 Wh 0,05 Wh 3 Wh 1,39 Wh 2,53 Wh 6,98 Wh

Q.31. Nombre de cycleNb que peut réaliser le robot avec sémergie embarquée

20 TTLUQ
Nb = = —— = 58lcycles
9ac¢ c AP
Q.32 RespectduNA 1§ NB RS f QI dzii 204GHM HdBumsny rSsNdarsed. Rdp axtSustiRtcdzion.

Le CdCF fixe00 cyclesle fonctionnement qui est < a Nb.
Donc le critére est respecté.
2R

025 ™

/0,25

10,25

10,25

/0,50

QSt



