Bac SSI CORRIGE EPREUVE ECRITE 2009
ROBOT SUMO

1 - PRESENTATION DE L’ETUDE ET DU SYSTEME

£ 1.4.1 - Citer quelles sont les solutions technologiques
permettant : FT13, FT14 et FT15,

£ 1.4.2 - Citer quelles sont les solutions technologiques
permettant: FT22 et FT32

—1 FP1 : Permettre a votre robot de pousser le robot adverse hors du dohyo

| |FT1: FT 11 : , o Accumulateurs
SE DEPLACER SUR LE DOHYO Stocker 'énergie électrique
L F'!' 12: ) Carte électronique
Gérer le systéme

énergie mécanigue de transiatiol

— F:l' 2: : FT 21: o ) Programmation
S'ORIENTER SUR LE DOHYO Elaborer une stratégie de déplacement
¢
L FT3: FT 31: . ) Programmation
DETECTER LE ROBOT ADVERSE Elaborer une stratégie de déplacement ,

2 - DETECTION DU ROBOT ADVERSE SUR LE DOHYO

#0 2.1 - A 'aide des chronogrammes, donner le niveau logique envoyé au microcontroleur
dans le cas ou le robot adverse est défecte.

logique égal & 0.
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# ] 2.3 - A l'aide de la documentation technique DT2, relever la longueur d’'onde pour laquelle
lintensité lumineuse des diodes infrarouges est la meilleure. A quelle couleur correspond-elle ?

# 2.5 - Démontrer que guelque soit le rapport cyclique adopits, la durée d’activation d’une
diode infrarouge sera toujours inférieur a 2.6.107° s.

# 2.6 - En vous aidant de la documentation technique DT2, déterminer la fréquence
centrale f, du filtre du récepteur pour avoir la meilleure sensibilité.
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3 - VALIDATION DU CHOIX DE LA MOTORISATION

3.1 - Etude preéliminaire : détermination de P'effort de poussée : F ...

#1 3.1.1 - Sur feuille de copie, isoler 'adversaire S et faire le bilan des actions mécaniques
extérieures a S, en vue d’'une résolution graphique.

Point Direction Sens Norme
: Fooussée F Verslagauche | ...............
@ P G Verticale Vers le bas 10 Newton
Rdohyo / adversaire 56° vers la droite | Du dohyo vers Fadversaite| ............

# 3.1.2 - Sur DR1, déterminer la valeur numérique de toutes les actions mécaniques
extérieures a S en appliquant le Principe Fondamental de Statique.

1

Support dulpoids P
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3.2 — Détermination du couple moteur: @mmeur

#0 3.2.1 - Calculer la_puissance de poussée g)poussée nécessaire_pendant la phase de
poussée du robot adverse.
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# 3.2.2 - Calculer alors la puissance P 4 fournir a 'ensemble des 2 roues motrices et en

dequire la puissance g)(éd fournie par un seul réducteur.

# 3.2.5 - En utilisant la documentation technique DT3 sur le réducteur, calculer le rapport de

, M, .
réducteur r = —"% de ce réducteur.
(Dmot

#[1 3.2.6 - En déduire le rendement TMrequctewr dU réducteur.

# 3.2.7 - En déduire le couple moteur Gnot fourni par chaque moteur.

#[ 3.2.8 - Tracer « ENBLEU » sur les quatre courbes du document réponses DR2, le point de
fonctionnement des moteurs en phase de poussée.
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£ 3.2.9 - Conclure aux reqgards de la Contrainte de Fonctionnement 1.

4 - VALIDATION DES CHOIX STRATEGIQUES.

4.1 - Détermination de la vitesse angqulaire du moteur

£ 4.1.1 - En respectant la durée At indiqué par le cahier des charges pour effectuer un
demi-tour, calculer la vitesse anqulaire de rotation W.we: du robot.

# 4.1.2 - En déduire la vitesse “VNOErobot /R, ” du point Ny appartenant au robot par rapport
au repére Hp.

#1 4.1.4 - Calculer la vitesse anqulaire de rotation Wmot des moteurs, puis en déduire la
fréquence de rotation Not des moteurs.

# 4.1.5 - Tracer « EN VERT » sur les quatre courbes du document réponses DR3, le point de
fonctionnement des moteurs en phase de recherche.

/aleur trés proche de la valeur maxi
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2 4.1.6 - En déduire le rendement des moteurs correspondant et conclure aux reqards de
la contrainte de fonctionnement 2.

4.2 - Détermination de [la tension moyenne aux bornes du moteur et du

rapport cyclique de la MLI

21 4.2.1 - A partir du document réponses DR3, donnant les caractéristiques du moteur
électrique a courant continu, déterminer la valeur du courant absorbé 1 par le moteur en phase

de recherche lorsque sa fréquence de rotation est de Nunot = 7000 tours/min. Vous réaliserez
vos tracés sur le document réponse DR3.

# [ 4.2.2 - Etablir la relation de la tension moyenne aux bornes du moteur Uney €0 fonction
deE Retl '

# 4.2.3 - En déduire la relation de la tension moyenne aux bornes du_moteur Umey €n
fonction de ®Wmet, R, Ket | _puis calculer numériqguement Uroy

# 4.2.4 - Tracer le graphe de la tension U aux bornes du moteur sur une période sur le
document réponse DR3.

# 4.2.5 - A partir de votre qraphe de la question précédente, établir la relation entre la
valeur de la tension moyenne Unoy aux bornes du moteur et le rapport cyclique a.
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# 1 4.2.6 - Calculer la valeur du rapport cyclique a en sachant que le moteur est alimenteé
sous une tension Upy = 7,2 Volts.

4.3 - Programmation de la MLI du microcontréleur PIC

#11 4.3.1 - La fréquence de travail du double pont H est prise égale & 19.53 kHz. A partir du
tableau ci-dessous, déterminer le code hexadécimal du reqistre PR2 et compléter le document
réponse DR3 « initialisation MLI »,

#1 4.3.2 - A partir du tableau ci-dessous, déterminer le code hexadécimal du reqgistre
CCP1CON codé sur 8 bits et compléter le document réponse DR3 « initialisation MLI ».

# 4.3.3 - A partir du tableau ci-dessous, déterminer le code hexadécimal du registre
T2CON codé sur 8 bits et compléter le document réponse DR3 « initialisation MLI ».

::1

Paramétrage « reqistre sortie MLI »

#1 4.3.4 - En déduire la valeur décimale a écrire dans le reqistre CCPR1L et compléter le
document réponse DRA4. i
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5 - OPTIMISATION DE LA PHASE DE POUSSEE

#11 5.1 - Ondemande de réaliser un croquis a main levée de la solution que vous envisager.

Vous indiquerez les dimensions des éléments de fixation utilisés.

# 5.2 - Réaliser un dessin de définition de votre « plaque intermédiaire ».
Vous jugerez du nombre de vues nécessaires a la compréhension de votre piéce.
vous indiquerez les principales cotes fonctionnelles.
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6 - VERIFICATION DES CAPACITES DE L’ENERGIE EMBARQUEE

# 6.1 - En déduire le nombre d'éléments associés en série sachant que le robot est
alimenté sous une tension de 7.2 Volts.

Z 0 6.2 - Les accumulateurs sont associés en série, déterminer la capacité totale des
accumulateurs Qronie €t la tension maximale disponible.

Déterminer pour les 2 moteurs :

# 6.3 - La capacité Q, en Ah nécessaire lors de la phase de recherche.

# [ 6.5 - La capacité Q, en Ah nécessaire lors de la phase ou le robot est poussé par le
robot adverse.

# 1 6.6 - Déterminer la capacité Q, en Ah nécessaire pour le fonctionnement de I'électronique
embarquée.
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7 - AMELIORATION DES PERFORMANCES DU ROBOT

#' 7. - Citer, en justifiant brievement votre réponse, sur quels éléments du Robot Sumo, il
serait possible d’agir, pour le rendre encore plus performant sur le plan :
- de leffort de poussée, de la vitesse de poussée et de la puissance de poussée.

TOTAL sur 80 points

9SISCME/LR/AGH1
10/10




