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Volet 1: t NBaSyidl A2y paGel.t QSLINB dz8S
Volet 2: Présentation du systéme pages2,3, 4.
Volet 3: Substrat di sujet pages4, 5 6.

Documents réponseD.Rep pages?, 8, 9, 10, 11, 12, 134.
Documents ressourcd3.Res pagesl5, 16,17, 18 19, 2Q 21

VoletlY t NBaSyYy iUl GA2y RS f QSLINBdzOS

Systeme étudier: Robot sous-marin autonome.
DuréeRS f QS LINB dzg@ 3 h.

Coefficient 3.

Moyensde calcul autorisés Calculatrices scientifiques non programmables.
Documentsautorisés: Aucun.

U Vérifier que vous disposez bien de tous les documents 8&a 21/21.
U Faire une lecture attentive afin de vous imprégner du sujet.
U Rédiger leséponses aux questions posées sur les documents régdhsep

NB : Tous les documents réponses D.Rep sont a rendre obligatoirement

Sauf indications contraireprendre deux chiffresaprés la virgulgoour
tous lesrésultatsdescalculs
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Volet 2 :Présentation du systéme

1. Mise en situation
Le changement climatique queibit notre globe terrestre a un effet désastre sur ladés étres vivanty. Qald¢s
conséguencesde ce changement est la modificatigaugmentation)de la températuredes océans.
La lutte contre ce changement passe obligatoirement par le recudd @enpératureR Qdzy Sy aSyof S
depointsR Q dzy' . Be©sgienyifiques ont développé plusieurs moyens de mesure de cette température.
Lerobot sousmarin autonome, objet &5 y 2 i NB S dzRSTI Said  @aayfernBrSsaulenentdlaS
températureR S fdesDtédms mais aussisalinité(teneur en selpt sadensité en surface et en profondeur.
Lerobot sousmarin autonome fait une navigation en surface et en plongée pguendre les mesures et leg
enregistrer[ 2 NE& lj dzQA f , ifléstranstgt vess desaiellit® &nvenable gaison tourles transmet en temps
réel vers le centre de recherche.

Ty

/@“ >
> ‘SS'\O“ es
2 ra
. dem — -
- -

Satellite

Centre de
recherche

1000
meétres m

2. Constituants
Lerobot sousmarin autonomeest constitué de trois parties distinctes (Voir documents ressoubcBes et
D.Res 2:

Une partie dite aumiden 0 Sy 02y il Ol I+ SO f QSFdzv ljdzA O2y GASy i

| Desréservoirs souplesRLI2 dz@| yi &S 3I2y Ff SNJ £ 2NEIj dzQAf & NB @2 A 9|S

UncapteurCTDpour mesurer lasalinité la température et lalensittRS f Q2 OS| y @

Une partiedite «étanche» qui contient:

1 Un premier ensemble de batteries formant une mass#bile en translationactionné par unmoteur a courant
continu M1, pour incliner le robot vers le bas ou vers le haut afirpeenettre son mouvement de plonggou
de remontée.

1 Un deuxieme ensemble de batteries formant ulasse mobile emotation actionné par unmoteur & courant
continu M2, pour pivoter le robot de 90&utour de son axe longitudindl FAYy RQSy @2@& SNJ f{
mesuresvers le satellitprévuaOS G SFFSG 6t QFAfS R2A0 a2NIANI RS f

f  Unbloc hydraulique composédesréservoirs internesR1S (i un&m@mpe haute pressioHPactionnée par un

moteur a courant continuM3.

Descartes électroniquesle commande basées sur aricrocontroleur.

oA = 4 oA

= =

f QAYOEtAY Il Aa2y LIeNJ N} LIL2NL t f QK2NRT 2y Gl ¢

D(/))

N> Ay

LIk
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Une partie ddgransmissionde donnéegNon représentéetomposée de

 Unémetteur ARGOS A YLI I y(iS t f QA Y (i SoddliserdeNdb® dn fidl @ dr@r§eNdgS batterie
ou en cas de panne technique.

f Deuxantennes GPS8t IRIDIUM(implantéest.  f Q A ged SlespoSrdedhbmettre les donnéede mesukes.

3. Fonctionnement(voir figures ci-dessous)

Le cycle déonctionnementse faiten deuxphases

1% phase: Phase de mesure.
Pour réaliserlesmesuress S N2 o620 R2A 0 LI 2y 3ISNJ RI y 4000 nieRréhmteyen 2
parcourant une distance dekm. Les nesures sont prises et enregistrées dans une mémoire toutasilastes.
[ S NRo20 yQF Ll a dzyS F2NOS RS L2 dza dlSnfouvénahiBid pitrigéel
et deremontéegrace &son poidSEaf | T2 NOS &#aé b Noiaicy §eReS ailes
1 € BHest appliquée au centre de pouss€édP; son intensité augmente avec le remplissage des résenirg

LI NJ RS f QK dzA fs&sef@psRigpayedzdin cRduiyhidratili§ue

1 "B(Poids du robot) est appliqué au centre de gra@téis; son intensité est constante.
Le robot est congu de sorte que le centre de pousSéeet le centre de gravit€dGne sont pas confondl
Le déplacement de la masse mobile en translation modifie fitipa duCdGet crée wn effet de basculement
vers le haut ou vers le bas.

Principedu mouvement de plongéet de remontéedu robot

I,)/ S OSNUFAYS NBELIF NUAUGA Réservoirfk?2 ~ Fa =P Lerobot eststable
réservoirsRlet R2donneFa = P

La position de la masse mobile en translation est q-ﬂ

telle que leCdPet CdGsont sur la méme verticate | =7 _‘_ oo #1 e >_
— s b

Le robot eststable. RéservoirR1l / "El \. Masse mobile

en translation

R2vides,R1pleinset la position de la masse mobilg Fa < P Lerobot descend

Sy GNIXyatlGA2yduiSmd GSft
basculement vers le bas Masse mobile
en translation
Le robotdescendsuivant cette direction.

Réservoirik1

R2pleins,R1videset la position de la masse mobile
Sy Nryatlraazy Said St
basculement vers le haut

Le robotremonte suivant cette direction.

Masse mobile

en translation
Réservoirk1

dza
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2°me phase: Phase de transmission des données.
Pour transmettre les données de messré S NR 620 R2A G TRISA N abddifairhlunt
mouvementde pivotementde 90autour deson axe longitudinalCepivotementest obtenu, grace a lmasse
mobile en rotation, comme indigquésur les schémas suivants.
Pour refaire lenouvementde plongée le rebot doit retourner a sa position initiale.

Principe du mouvemente pivotement du robot de 90autour de son axe longitudinal

i

i

I

i Antenne hors
i RS tQ
i

Masse mobile er
rotation

Volet 3 : Substrat du sujet

Un centre de recherche en océanographie a choisi ce robotétodiert Q S (i I (lan a&&htighieCLa D&été quile
produit a communigé aux scientifiques du centte liste de sesonstituantsainsi quesescaractéristiquesle base.
Vousfaites partie du groupe qui va examiner et vérifier la validité de quelques choix du constructeur ainsi
f QSEL Ol A G dzZR®nnéeS préSBtlids [dany 18 &dd@Frobott G NI GSNE f S& G NRA
suivantes.

{[AlGdz GA2Y RQS@I f dzZ G A2y 575Pts

Pour vous aider a appréhender la constitution chbot sousmarin autonome vous étes invités a faire les approche
fonctionnelles externe et interne par la réalisation déashes suivantes.
Tache n°1 Expression du besoet identification des interactions du systéme étudié avec son environnement extérieur.

A partir du volet If2 «Présentation du systeme et des documents ressourcEsResl et D.Res 2sur le document réponse
D.Repl.

Q.01.Exprimer le besoin en complétantdééte acornes» du robot. 0,25pt
Q.02.Compléter le diagramme des interactiogisle tableau des fonctions de service relatifrabot. 2,00pts

Tache n°2 Identification des solutions utilisées pour réaliser la fonctidfil@2 Plonger et remonter le robos.

A partir du volet n°2 «Présentation du systeme et des documents ressourcBsResl, D.Re<2 et D.Res3, sur lesdocumens
réponsesD.Repl et D.Rep 2.

Q.03/ 2 YLX SGSNI f I reekivie AugirBuit R @aBIliGEenhEndiGuant:
1 lanaturede IQ Sy S NErAd®its Hetagndés
 LamatiereR Qdzdz@NB Sy G NI yiS SiG az2NItyids

Q.04.Compléter leFASTelatif a la fonction ¢T32». 2,50 pts

Ql

que
a
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{AGdzr GA2Y RQS@I f dzl GA2Y 975Pts

Lavérification des performancesudobot passe par la mobilisation des connaissances pluridisciplinaires permgt@rit 6 2 N
- Sacinématique
- lacommande de ses actionneurs
- lavalidation de sa motorisation.

Pour arriver & ce butn vous demande de réaliser les taclesvantes

Tachen°t9 1 dzRS RS f QI 3 Sy Obs¢BbledéaliRabtie déffaceiedtzde IR Bakse mobile en translatiareet
la masse mobile en rotatioa partir de leurs représentations graphiques.

A partir des documentsessourcedP.Res3, D.Rest et D.Resb, sur le document réponsd.Rep3.

Q.05.Complétedei I 6f SI dz RSa Of telatiidbadeur enSeinbigs 1 £t Sy OS 1,25 pt
Q.06 Compléterle tableauR S& RS IANB & iRdkaidndesdedids Se libdrté@tdetn@msdes liaisons 0,75 pt
entrelesRAFFSNBY (1Sa Of (LtaaNRl] @it t &y OS
A partir des documents ressourc&Res4 et D.Res 5sur le document réponsd.Rep3.
Q.07.Quelestle nom dela liaisonentre laroue2S i 9 @ PréciSer son caractérear adhérenceou ,50pt|.

par obstacle
QO8vdzSttS Said I azftdziAzy dziAtA&aSS LI2EWISHRE £ A a SNJ
Q.09.Compléter le dessin du pignaeren:

1 Vue de face en coup&-A (Ne pas représenter les formes cachges
1 SectionB-B.

o o
IS
(&=}
O
—* —*
~h
>

[=Y

75p

—

Tache n°2 Analyse et compréhension du fonctionnement du circuit de commande dumbtélR QSy G NI Ay SY Sy

mobile en translation.
A partir du document ressourcel.Res5, sur le document réponsd.Rep4.

Q.10.Compléter le tableau de fonctionnement dircuit de commande par les états logigumeanquants
de labasede chacun des transistors.

Q.11.Quelle est la valeur de la tensidfas aux bornes du moteur lorsqué/ = 0?

Q.12.0n considére que le moteur tourne dansskns lquandE =1 et 2 =0. Donnerlesétats logiques
deBetBLI2 dzNJ 200 SYANI f QF dziNBE aSya RS NROGFGAZY ®

Q.13.Les états déa et E2 sont respectivement et 0 (sens 1). Représenter la tensianx bornes
du moteurM1 en concordance du temps avec le sigiadiélivré par la carte €lectronique de
commande (Respectef QS O.KSf f S0

Q.14.En déduire la tension moyennéemoy (en V)aux bornes du moteuM1 puis @lculersavitesse de

rotation Nm1 (en tr/min), sachantuef 2 NB& |j dzQA f  SdnétenkidndoMiBug deAV, d 2 dza
tourne 24000 tr/min.

o ol|le g
o T [T ©
— =+ | [ = —

o
=

JI5p

Bl

w»

Tache n°3 Validation de la motorisation choisie par le constructeur du robot pour entrainer la masse mobile en translation.

A partir du document ressourc&sRes5, sur le document réponseD.Rep5.

Une étude préliminaire a montré gua force tangentielle&Cnappliquée au diameétre primitif du pignahet nécessaire
pour déplacer la masse mobile en translatiest telle qué=4=34 Nlorsque lavitesse du moteuest Nm1= 3000 tr/min
On se place danses conditions pour répondre aux questions suivantes

L. b . N .
Q.15.Calculer le rapport global d&insmlssmrkg:ﬁbgGarder quatre chiffres aprés la virgule). 0,25pt
Q.16.Calculer alors la fréquence de rotatidid du pignon4 (en tr/min) puis. n(enrad/s). 0,50pt
Q.17.Calculer le coupl€4(en N.m) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translation 0,25pt
Q.18.En déduire la puissande4(en W) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translgirendre 0,25pt
. F2,37rad/s).
Q.19.Entenant compte des rendements, feoteur utilisé par le constructeur efitcapable de fournir cette 0,75pt

puissance? Justifier.
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{AlGdzZd A2y BQSOIfdd GA2Yy yc 45Pts |

On vous propose de réaliser les tacliedzA @ y1Sa L2 dzNJ YR QU B RY Bz St OF (1 §FBNRE S
f Larecherche des solutions technologiques utiliséit f QSY SNHAS NBy2dzSt | 6f So
T [ YHAGNRAAS RS tF O2ya2YYFiA2y RQSYSNEHASO

Tachen°tCalculé f QSYSNHBAS St fablémuleljr iiSper@anylia & NS fBnctionnement du robot.

A partirdes documents ressourc&sRes et D.Res 7sur le document réponseD.Repb.

Q.20. Quelle esien fonction del, la distance totaleppeléedm parcourue par lanassemobile entranslation
pendant un cycle de fonctionnement du robdt

Q.21 Sachant que m2,37rad/s, calculer la vitessinéaireVmT(en m/s) de lanassemobileentranslation
(Gardertrois chiffres aprées la virgule)

Q.22. Calculeralors la durégm (en s)nécessairgpour déplacer la masse mobile ganslationde la distance
dm a la vitess&/mT. (Prendredm=20 cm VmT=5,017m/s).

Q.23. Calculer la puissand@al(en W) absorbée par le moteil, sachangue P4=0,6 W.

Q249y RSRdzA NB  QEMIEMNEN) Sns@rimBedpir MJmiptelr® pendantun cyclede 0,25pt

fonctionnementdu robot (Garder quatre chiffres aprés la virgule).

Tache n°2 Etudede quelques solutions utilisées dansiguithydrauliqueLJ2 dzNJ F I A NB ertré IBEO dzf S NJ f
réservoirsRkl et R2.

A partirdes documents ressourc&Res3 et D.Res 7sur le document réponsD.Rep7.

Q.25 QSt S O EVRtlisEe/per & constructeur du robot dans le circuit hydraulique, gite remplacée
LI NJ £ Qdzy RS& RA &l HosuéniDRNST LaBl daNcBsaliSuybiitedis eshodrivénalile
Répondre en indiquant son numéro et sa désignatompléte.

Q.26.Compléter le schéma de puissancediticuit hydrauliqueen mettant en place le distributeuwronvenable 1,00pt
dansles deux cas de fonctionnement

Tachen3:/ | £ Od2t RS f QSYSNEAS St 800 NK |j dz&vérifizatighida norigeéde bytadalideas
par le robot.
LevolumevhRS f QKdzA £ S |j dzA O ARLE BZ dans oy denBend eSt &stinidiey 00 ohd® 2eidBidit
de la pompe esQp = 0,35 I/nin. La puissance absorbée par le groupe hydraulRiey & € S Ol a 2 G
fonctionne estPa3 =72 W
5Fya S ©00%f 506 qlRtibnelspuissance absorbéear le groupe hydrauliqudevientPa3x=17 W
On se place dans ces conditions pour répondre aux questions suivantes

A partirdu document ressourcd3.Res &urles documents réponsD.Rep7 et D.Rep 8.

Q.27.Calculeda duréetp (en s) nécessaire pour déplacer le voludtedesréservoirsR1lversR2 0,25pt
Q.289y RSRdzA NB { QEMB@EMNEN) Bns@imBelpér MJgripueShydraulique dans ce cas. 0,25pt

Q.29.Sachantue ladurée deOA N dzf | G A 2 ydzyR S8 § yOXK d2Adz SR ik af QI dzi NB  Sa2bpt/ € |
Calculef QSy S NH A EMoSEn SVD)conRothmiE® par le groupe hydrauliglass le cas
2G O @SH S O &EWMBuiddngtighBe

Q.30.Calculetr £ 2 N&E f QSy S NEEM$Eenh)ahdoMndie ¢ le tolotipleridant un 0,25pt
cycle defonctionnement.(On prendraEM1=0,0lWhet9 aob9a o @l o 2 K
Q.31.Endéduirele nombre de cyckeNb que peut réaliser le robot avec son énergie embarquée 0,25pt

Q.32.LecritereRS f QI dzi2y 2 YA S gydSdlieBtiiesdpuized. Regi2stil Reépecté. Justifier. 0,50pt

QOKd

3N

oQ
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D.Repl 3,25 pts)

Q.01.« Béte a cornes.

Lesscientifiques

Robot sousmarin /0,25
autonome
Q.02. Digrammedes interactions
2
Les scientifiques
Robot sous
marin autonome
FP
FC1 | Se connecteausatellite.
FC2|90GNB FTFOAES t YI ydzdzNBENI £ LI NIANI RQdzy ol 4GS
FC3 | Etre facile a mettre en eau par les scientifiques.
FC4 | Etre localisé facilement pée satellite.
FC5 |wSaAadSNIt fF LINBaairzy RS fQ20Slyo
FC6 | Résister a la corrosion.
QO03./ KI Ay S RAtyeabdvdithEraulique /1,00

l . L . ) Rempir les
Alimenter ]—»[ Distribuer ]——[ Convertir ]—.[ . .
Adapter Convertir réSErVoirsR?

- Batteries - Transistos - Multiplicateur
de puissance
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D.Rep2 (2,50 pts)
Q.04. FASTrelatif a la fonction« FT32». 12,50
FT321 Orienterle . ”
FT32|—] robot vers le bas d—— ;Toi?éleﬁfgﬁgﬁ;ﬁfnmass-— FT3211Y 5A & G N& 6 dz8 NJ Trgzz:;r:ede
vers le haut L
| [FT32112r / 2y GSNIAN] €4 | Moteur M1
en énergie mécanique
| [FT32113 Adapter le mouvementde | |
rotation
| [ FT32114 Transformer le mouvement d
rotation en mouvement de translation
| | FT3211_5 Guider la masse mobile en Forme prismatique
translation
FT3212 Détegter les Capteurs de fin de )
— positions extrémesle la course
masse mobile en translatio
FT3213 Acquérir la positio .
— de la masse mobile en Potentiométre
translation
| |FT322 FT3221 Stocket QK dA t § RIya dj
étanche
FT3222r CAf GNBNJ t QKdzA £ S Filtre F2
FT3223¥ / 2YYlI yRSNJ f I OAN
réservoirsR2versR1
FT323 —
| | FT323%1 Stockef QKdzA £ S Rl ya dZ
humide
FT323Y ¢ NJ yaT¥{ A (
de la partie étanche vers I T FT32321Y CAf UNBN f QK Filtre F1
partie humide -
HFT3232% 5A &0 NA& 0 dzS NJ Transistosde
puissance
[[FT3232% / 2y @SNIANI € |
en énergie mécanigue
FT32324 Adapter le mouvement de -
B . — Multiplicateur
rotation
HFT32325¢ / 2 Yy @S NI A NJ € Pompe HP
U FT32326r Ly i SNRANS f —
FT324 Mesurer la différence entre la
— pression dans lpartie étanche et la

pression dans le circuit hydraulique
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D.Re3 @50pty

QO05. Tableau desfcF & 4 Sa R Q&djifdaix@eux éhsedifdsne case cochée indique que le constituant appartient a|la
Ot F 448 R Qripsmndanty Sy O S

Constituants [t aasSa RQSI dz
SO | S1| S2 | S3 | S4 | S5
Barre support X
Moteur M1 + Réducteuépicycloidal
Pignonl X /1,25
Roue2
Pignor4
Crémailleres X
Masse mobile en translation X
Moteur M2 + Réducteuépicycloidal
Masse mobile en rotation X
Pignon63 X
Roue fixes4
Q.06. Tableau des degrés de liberté entre les différentes claRs@sS |j dzA @it ¢ REX P&QA T & | dzy YRUPSY
TX Ty Tz Rx | Ry Rz Nom de la liaison

S1¢ SO

S2¢ SO

S5¢ S1

Q.07. Nom de laikison entre larou® S (i 9 puis Eo§ caractérepar obstacleou par adhérence /0,50
QO8{ 2f dziA2y dziAf A&SS LJ2dzNJ NBlI f AaK[8BF I f Al A&az2y Syl NSIO’ESS';é

Q.09 Dessin du pignod en:

1 Vue de face esoupe AA (Ne pas représenter les formes cachges /1,75
1 Section BB.
A-A B-B
B
—
g § |
|
Y |
|
| I
- ‘_ ______|______
I
I |
e |
| |
== |
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D.Repd 325prty

Q.10. Tableaude fonctionnement du circuit de commande indiquant les états logiques de la base de chacun des transisto
W| B| B| Bi| Bb| Bs| Bs
0 0 0
0 0 1
o1 ]1 /1,50
0 1 0
1 1 0
1 1 1 1 1 0 0
1 0 1
1 0 0 0 0 1 1
Q.11 Valeur de la tensiolas aux bornes du moteur lorsqué& = Q /0,25

Q.12 On considere que le moteur tourne dansskens lquandE =1 et &2 =0. Indication des étattogiques de& et E2 pour
200SYANI £ QFdziNBE aSya RS NROGFGA2Yy ®

/10,25

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

électronique de commande. /0,50
W
1
0 t
‘aT T
Vas [
10V+
t
T T T

Q.14 Tension moyenn&/asmoy aux bornes du moteuM1 et vitesse de rotatiolNm1 (en tr/min). /0,75

12
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D.Reb 2,00pts)

Q.15. Calcul du rapport global de transmissmls;—yniw(Garder 4 chiffres aprés la virgule)

Q.16. Calculde la fréquence de rotatiofN4 du pignon4 (en tr/min) puis. n(enrad/s).

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

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

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

10,25

/0,50

10,25

10,25

10,75
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D.Re[® (1,25 pts)

Q.20. Distance totaledm en fonction delL /0,25

Q.21 Calcul de la vitesdméaireVmT(en m/s) de la masse mobile en translati@ardertrois chiffres apres la virgule) /0,25

Q.22 Calculde la duréem (en s) nécessaire pour déplacer la masse mobile en translation sur la didtaric&a
vitesseVmT. /0,25

Q.23 Calcul de la puissan&al(en W) absorbée par le motet1, sachant qué4=0,6 W. /0,25

Q245SRdzO00G A2y RS f EMIL(ESWH dorsongnéeSpérlieMdotitizSendant un cyclele
fonctionnementdu robot(Garder quatre chiffres aprés la virgule). 10,25
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Q.25. Numéro et ésignationcomplétedu distributeur.

Numéro

Désignation complétedu distributeur

Q.26. Schéma de puissance dincuit hydrauliqueavec le distributeur convenabtiansles deux cas de fonctionnement.

Casde fonctionnement

Schéma correspondant

CasRS OA NDdzt | {
deR2versR1

e -,

Partie humide
R?2

.
\\\\\\\

Partie étanche

CasRS OA NDdzt | {
de Rl versR2

- ~

Partie humide

|
' F2 |
| . -.
R2 | ! ——
| " /
\ ]
| /
,
y
y

/10,50

/1,00

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

Q28.DSRAzZOGA2Y RS

f ©Ig3(eB MH) kdBsor@rhes aaildlgrojpizBydraulique dans ce cas

10,25

10,25
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D.Re®8 (1,25pts)

Q.29. Energie électriqgueEMo (&n Wh) consommeée par le groupe hydrauliqite i &
qui fonctionne.

f

S Ol &

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

Q.31. Nombre decyclesNb que peut réaliser le robot avec son énergie embarquée

Q.32 Respect duNR G § NB

RS f QI dzil 2 y 2d4 HdBumsny réssdarsSed. Rdp axtSustiRcdrion. R/ C

/0,25

10,25

/0,50

QSt
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Vue générale 3D dRobot
Partie humide  Partie étanche Compag0S408r
\ \ Ensemblale batteries utilis:

' > commemasse fixe

Ailes

Cartes électronique
de commande

CapteurCTD ) .
Ensemblale batteries utilisé commnr

masse mobile en rotation

Gouvernail
i ) Ensemblele batteries utilisé comme
Reservoirikl masse mobile en translation

Bloc hydraulique

Vue 3Ddespositions extrémes de la massaobile en translation

1é Position extrémede la masse mobile enanslation 2¢me position extrémede la masse mobile en translation

Masse mobile e
translation

Moteur M1

Moteur M1

Vue 3D des positions extrémes de la masse mobile en rotation

1¢ Position extrémede la masse mobile en rotation 2¢me Pogition extrémede la masse mobile en rotation

Masse mobile e
rotation

Moteur M2

support fixe
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Pompe hydrauligueHPet réservois Rlet R2

Réservoirlk1 remplisR Q K dzA £ S T souplBsRB/iNGd 2

RéservoirR1vides, RéservoirsouplesR2remplisR Q K dz

Réservoirfk1

Réservoirik2

PompeHP

Moteur M3 +
multiplicateur

Réservoirk2

Réservoirk1

FASTe la fonction FP

FP ',:Tl: Etre, autqnome en Batteries
energie électrique L )
FT2: Acquérir la position ( )
GPS
absolue du robot L )
- FT3L Acquérir la e a
o poreremoenenl | U vy R S v |—{ Sonpacsioone
f Q2NRSY G GA2 __cap P J
. ( N\
FT32 Plonger et remonter | Partie & étudier
robot L )
FT4: Rel_ever les CapteurCTD
informations de mesurg L )
FT5: Stocker les ( L )
. . Carte mémoire
informations de mesure { )
FT6: Gérer le ( Cartes électroniquea )
fonctionnement | base demicrocontroleur
Extrait duCdCFEF
FS FT Description Critére Niveau
Durée de navigation 140Jours
. C . Nombre de cycle 500Cycles
FT1 | Etre autonome en énergie électrique : Y y
Fp Distance parcourue 3000Km
Energie disponible 4056 Wh
Profondeur 1000m
FT32| Plonger et remonter le robot == e
g 5dZNES RQdzy O 0Ot S |10h
Masse 52,150 Kg
Etre facile & mettre en egoar les Longueur 2 000 mm
FC3 o ——
scientifiqgues Diametre 200 mm
Envergure 1200 mm
. R . = 90FyOKSAGS 2dzalj dzQ| 2000 m
FG& Résister a la pression eQ 2 O S | = 7 == =
P Sty saradryos £ tQsO[2000m
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D.Res3

Vue 3DRS f 0S8 v dépMcemedt dBaSnasse mobile en translatian

Réducteurépicycloidal

Moteur M1 _ Réducteur
. N1m = 4000 tr/min. épicycloidal
. CIm=0,005 Nm.
CPul =2W.
. Rendement h1=90%.

Moteyr M1

. Rapport de réductiokr = 1/112.

. Rendement h2 =60%.
Engrenagd-2

. Pignonl: Z1=22m=0,8

. Roue2: 2 =26, m=0,8 Capteur de fin

. Rendement h3=92%. de course
Engrenagéel-5

. Pignond : Z=18 m=0,8

. Crémailleres : m=0,8

. Rendement h4 =87%.

/

Masse mobilegl
en translation -

-

Equerre

> Brre support
fixe

{OKSYIlI RS f QA Yy a iavet foh piidcipe/déofcioRndtentf A Ij dzS

Partie étanche

|
Partie humide l F2 =V 5 :
R2 | /:¥ :
| 4 |
i |
|
|
HP |
| ci Fl., L !
| N '
e | v ......... X :
|
|
|
|
|

R2sont des réservoirsouples,déformables appelés Ballasts», situés dans la partie humide. Leur

volumesaugmenentf 2 NE |j dzZQAf & NB 2 A FSy

RIA2y 0 RS& NBASNW2ANA &2dzJ S& aArtdzsa REya 1 L
mtEAYFES RFEya I LleNitehtSetteSpieksioOdintnge, yne dé@rdpsiaf dst cieéed

dans cette partie.

[ S (NI yaTS RIversRBse fhitpat BzpoimpeiPénBainée par le moteuM3® [ QI dZAY Sy { I

du volume deR2entraine la renontée du robot.

Le pressostat différentié?d1détecte etmesure la differencentre lapressiondansla partie étancheet

1 LINBaaizy RS fQKdAtS RIya

[ S NXB i 2 dzNJRRErsR1enkaink fa 8escRrié¢plongée)du robot, ceretour se fait & travers

f QSt SOEWR PUzy ySQSTFFSG RS

T [ LINBaaizy RS fRRSI dz adzNJ f
9 La déformation du matériau constituaR2

1 La dépression dans la partie étanche.

G RS fQKdzAf S &2dz

fS OANDdzA U K&RNJI dzf

Sa NBaSNI2ANE

Alj
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Vue 3DRS f QS desdéptadeéht de la masse mobién rotation

Potentiométre Réducteurépicycloidal
Moteur M2 Yy ,, Moteur M2
_ N2m =4000tr/min. / l RN
. @m =0,005Nm. Pignones 7
Réducteurépicycloidal / , S\ .
. Rapport de réductiokr = 1/112. Capteusde fin
_ Rendement h2=60%. de course
Engrenagé3-64-65

Pignon63: Zs3=18 m=0,8
Roue64:  Z4=88 m=0,8
Pignon65: Zss=18 m=0,8

w ‘_

Roue fixec64

N\
Barre' support , Masses mobile
fixe en rotation

Schémacinématiguedes deux ensembles

M1 + RE.: Moteur M1 et Réducteur Epicycloidal
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Dessi2DR S f QS deidépiaéeéht de la masse mobile en translation
/g /LL
14

6 seule en 3D 11

4 seule en 3D

10

7 et 8 seules erBD

JJ L W\

14 1 Arbre moteur
13 2 Vis sangéte & bout plat M 2,5 x 0,45 x5 Vis de pression
12 3 |+Aa RQlaasSvyotl 3s
11 1 Moteur M1 et R. E(RéducteurEpicycloidal
10 1 Vis sang$éte a bout plat M 2,5 x 0,45 x 3 Vis de pression
9 1 Axe
8 2 Coussinet
7 1 Equerre Support
6 2 Anneau élastique
5 1 Crémaillere Non représenté
4 1 PignonZ,=18 m=0,8
3 1 Pignon du potentiométre Non représenté
2 1 RoueZ=26 m=0,8
1 1 Pignon moteuzz=22 m=0,8
REP | NB DESIGNATION MATIERE OBSERVATION




