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EXERCICE
TECHNOLOGIE HSD DE LA TOYOTA PRIUS

Réponse a la guestion 1.C.1 :

< <activity>>
Permettre au combustible d'entrainer le véhicule

< <activity>>
Convertir I'énergie avec un rendement maximum
<<block>>
| > < <activity>>
Convertir I'énergie combustible en énergie mécanique | <<allocate>> S|
__ <<block>>
< <activity>>
Déterminer le régime optimal et l'ouverture des gaz | <<allocate>> >| K< -
< <activity>>
. 3 . <<block>>
Mesurer la vitesse de rotation du moteur thermique | _<<allocate>> >|
< <activity>>
Stocker une part de I'énergie mécanique
< <activity>> BToek
<<block>>
<<allocate>> o] -
Q --------- > Train épicycloidal
= <<block>>
< <activity> >
Convertir une partie de |'énergie méca. en énergie élec. | <<allocate>> >
< <activity>>
<<block>>
L _<_<a_ll9c_at_e33> Batterie
< <activity>>
Ajouter I'énergie mécanique nécessaire
Q < <activity>> <<allocate>>
Calculer le couple manquant L -
< <activity> > <<block>>
L _<§:l_||9(_at_ez_'>_> Moteur électrique

< <activity>>

Transmettre I'énergie mécanique au réducteur

<<allocate>>
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<<block>>
Chaine silencieuse




Réponse aux questions I1.B.1 et [1.B.2 :

P tot

Table de vérité partielle

Lycée Clemenceau Nantes - Olivier Le Gallo - SlI




Réponse aux questions de la partie 111 :

1.1)
111.2)
111.3)
111.4)
EV
MA
Fr >l
— S MT
Vitesse
Température
Puissance
Coucheicachée Couche de sortie
111.5)

\ 4

v N
\ 2

7
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111.6)

11.7)
111.8)
Sorties prédites
MT=1 MT=0
Sorties MT=1 488 12
attendues MT=0 203 297
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PROBLEME
Robot TROOPER

Filiere: PSI

Session: 2021

Epreuve de: Sciences Industrielles

*« Remplir t I’'en-téte de chaque feullle avant de

er 3 cc

Emplacement
QR Code

* Rédliger avec un stylo non effagable bleu ou nolr
* Ne rien écrire dans les marges (gauche et drolte)
« Numéroter chaque page (cadre en bas a drolte)

* Placer les feullles A3 ouvertes, dans le méme sens et dans I'ordre

Consignes

Jo]

PSI7SI

Ce Document Réponse doit étre rendu dans son intégralité.

Q1 - Vitesse minimale V en fonction de L, £ T,, et T,,. Application numérique pour T, = 320

Q2 - Chaines d’énergie et d’information

Acquérir
. —> Traiter Communiquer Information sur
]
Commande de » Bluetooth le fonctionnement
I"utilisateur l
N Acquérir Traiter Robot a déplacer
Position ’—> — Ordre
[
. y ] 1
Alimenter Distribuer Convertir Transmettre Agir
. - | N |
Batterie Roues
Energie Energie Energie Energie
électrique électrique mécanique mécanique
(100 V) modulée de rotation de rotation
Robot déplacé
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Q3 - Vérification des éléments choisis pour respecter le critére de vitesse maximale

Q4 - Détermination de I’expression de 6t. Application numérique

Q5 - Détermination de I’équation différentielle entre v() et u,, (7). Vérification que v(¢) de 1’énoncé
est solution. Expression des constantes o et 7,
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Q6 - Estimation de la valeur de 7, a partir de la courbe de vitesse réelle

= 412 Vitesse théorique 7]
& —  Vitesse réelle jxrd
2 3 )

- "‘ d

= b //

el a

e 2 2

3 I
2T

[} ’ 3

S 0 "'// ‘.

0 02 04 06 08 1
Temps (s)

Q7 - Détermination de la relation de transfert

(espace libre page suivante)
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Q8 - Schéma-bloc avec fonctions de transfert manquantes. Valeur numérique de K. Expression de K,

C.(p)

Ve(p) Un(p)

Qn(p)

V(p)

Q9 - Nom du correcteur. Justification du choix du correcteur

Q10 - Valeur de K, pour avoir un temps de réponse a 5 % de 0,3 s
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Questions 11 a 14 supprimées

Q15 - Expression de V(A' € g/0) et V(B’ € d/0) en fonction de V, w,, wy, O, eetr
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Q16 - Expression de C; et C;

Q17 - Consignes a imposer sur les roues pour obtenir les déplacements souhaités

Mouvement é Wy wyq
Avant 0
Arriéere -V. 0
Gauche We
Droite - W,

Q18 - Info-bulles a compléter avec les valeurs de wy et w, et les deux transitions

?

wg =0 wg =0
s D
Arrét temporaire 1 |
\ J
after (0,5s) _ _
3 ( Wg = Wa =
e N ]
Rotation a gauche [~
. J
s N (Ug = Wa =
Arrét temporaire 2 [T
. J
after (0,5s)
- : N | Wy = Wy =
Avance [
. J
N a)g = wy =
Arrét -
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Q19 -

Autre solution mécanique

Q20 -

Fonction des moteurs M; et M>.

Ju

stification du dépl

acement

des mains

Q21 - Calcul du degré d’hyperstatisme du modele proposé et conséq

uence

Q22 - Modification du modele proposé pour le rendre isostatique. Justifications

-
<

| 8/12



Q23 - Isolement du pot. Expression de N; et N,

Q24 - Démarche de résolution pour déterminer C. Expression de ry. Vérification du motoréducteur

©] orrz |



Q2S5 - Situation la plus défavorable

Q26 - Isolement. Equation choisie du principe fondamentale de la statique. Expression de N

Q27 - Masse maximale avant basculement

Question 28 supprimée
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Q29 - Détermination de Tp

Q30 -

ination des valeurs numériq

ues de Tp et Np. Conclusion

Q31 - Détermination de I’accélération maximale. Durée de la phase d’accélération dans ces conditions
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Q32 - Etats 2 compléter
Q33 - Transitions a compléter

stm [Machine 3 Etat]Cycle robot1[ Cycle robot] |

IN=0

DEPOSE DES POTS

d>d1/N=0

DEPLACEMENT
MANUEL EN POSITION
INITIALE

d<d1

r

ARRETAUTO | gant

AVANCE LENTE

d<d0 / stopper robot

d<d1 [else]

d<d1 [N==6]

AVANCE RAPIDE

—-!

ROTATION 180°

PRISE D'UN POT

r

DEPLACEMENT VERS AUTRE POT

ROTATION 90°
GAUCHE

rotation robot ok

ROTATION 90° DROITE

position connue

" ESTIMATION POSITION
NOUVEAU POT

rotation magasin ok

RECUL ROBOT

é d>d1
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