Préparation aux oraux du concours CCP

!
Sujet n°73 ROBOT D’INTERVENTION QOK‘\%%

NB : Il y a une unité centrale qui
contient des programmes non
mentionnés ici.
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Figure N® 1 : SADT AOD pour une chenille
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Question 2

On isole le robot.

B.A.M.E.: -1action de contact au sol
- Le poids

Recherche de 1’énergie cinétique.

Eci/0 = %-m-V(Ge 1/0)2

Ici on fonctionne a la vitesse V,,,, constante
V(Gel/0)=Vyu %,

dEci1/0 _
=g =0

Figure N°2

Puissance des efforts extérieurs

La puissance du poids: T(O—)]/RO) = —Mg j;O -V(Gel/0)

Puissance nulle pour le contact au sol car la vitesse de glissement des chenilles au sol est nulle.

Puissance des efforts intérieurs :

Les liaisons sont parfaites, pas de glissement entre roues et chenille donc les puissances perdues par frottement sont nulle.

Seul le moteur fournit une puissance (notée ?m)

Théoréme de 1’énergie-puissance. dEc1/0 =P, +P, =P, —MgV,, sin(a)=0 = |sin(a)= L=0,63
dt Mg -Vinax

AN.: sin(e) = 4700.50{5}‘.%4 =0,64 =




Question 3

Avec le méme isolement que pour la question 2, on applique le théoréme de la résultante dynamique :

On fonctionne a vitesse constante coso -SIn G

—>
X0
Yo | sina  cosa

—mg-y0+T-5c'1+N-y1=5

En projetant sur fo,onobtientT~5C'1~f0+N~j51~f0=0 = T-cosa+N-(-sinar)=0 = 1= tana

N

Or la limite de I’adhérence correspond 2 1= f=0,6 = tang;,, = 0,6 = |, =31°

N

Question 4

Le cahier des charges est respecté puisque 31° est supérieur a la valeur de 30° imposée.

Tension (V) image de w,(t), en fonction du temps t

Question 5 ; :
Tensmn Up.G.a=1,75
Ulp) + G Oum(p) image de ®, .
—> - a
V) I+7Tp | (rads™ V) _
1.75 0.63*1,75
Les relevés ci-contre permettent d’écrire : G=’—a et T=0.02s
0
o L75 _ 1 /-1 )
: G—24'0’2—0,36md.s vV :
_[2.(p)_ 0,36

o DT T Ic-:]:s oo om o teraps 00 &
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Question 6

. . . 1 . 5. Lo, . . .

Si la consigne est une vitesse en m.s™ cela veut dire qu’il a ét€ mis en place un capteur et un adaptateur qui permettent la comparaison avec la
. C e 1 . . -1

sortie et ainsi d’obtenir la comparaison € en m.s

Le capteur précédent de gain « a » nous a servi a déterminer la fonction de transfert du moteur en boucle ouverte. Il ne peut a lui seul réaliser
I’adaptation évoquée ci-dessus.

Lorsqu’une adaptation est bien faite, le bouclage est unitaire. D’ou le schéma bloc correspondant

V() + e(p) Um(p) G |Qu(p) V(p)
5 K. > N 5

(m.s™) (V) (Volty "| 1+Tp |(rads™) (m.s™)
Le cahier des charges impose un écart relatif €, <5%
E(p)= #150)(” On met en place en entrée un échelon unitaire = E(p )= %

I+7p

—E =limp-&(p)=Ilim ! = !

§ p—)Op P P—)01+Kc'G'N_1+KC'G'N

I+7p

I I I I I -
= 1+Ko -G N=—=>Kp=| o1 | ——= 1| — =] Kk =5278V.m"".
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