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PROBLEME 1
Léve vitre automatique de véhicule automobile

Q1

Action
utilisateur

Ordre

Position
’—> Vitre

Y
Batterie — — — — — Coulisseau
Energie Energie Energie Energie Energie
électrique électrique mécanique mécanique mécanique
12Vv) distribuée de rotation de rotation de translation Y

Vitre déplacée

DR 1 - Chaines fonctionnelles du leve-vitre électrique
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Q5
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DR 2 — Schéma cinématique a réaliser

Q12, Q13

Modélisation des actions de frottements

‘ Vitre mobile guidée
en translation

ol o

moteur reducteur poulles-cable

Electronique

de puissance

e

DR 3 - Schéma-blocs a compléter
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Q23

N| 0 |

arrétT

alarme T

comptage T

montée ,

impulsion

t
Temps prédit
supposé constant
a chaque nouvelle impulsion

DR 4 - Chronogramme a compléter
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PROBLEME 2
Roburoc 6 : plate-forme
d’exploitation tout terrain

I- ANALYSE FONCTIONNELLE

Activités Composants alloués Activités Composants alloués
(voir annexe 1) (a compléter) (voir annexe 1) (& compléter)
FT1 FT33
FT2 FT41
FT311 FT51
FT312 FT61
FT321 FT71

ll- ASSURER LE MOUVEMENT DE TANGAGE

Questions 2 et 3 : circuit hydraulique en mode passif (synchronisation et amortissement)

Pode
central 1
O
Répartiteur
hydraulique
=
S | 1
Bras d’articulation g | Bras d’articulation
4 ﬁ B 4
'III"_ w "lll' Mouvement de
Flexibles 8 CABRAGE du
bras 4 par
rapport au pode
central 1
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Question 4 : Pilotage des vérins en mode actif (synchronisation, amortissement et pilotage)

Commande
( 4
A compléter >
A——— l
TE. aﬁzglation

plongée
F Commande du fluide

= it

Moteur Pompe,
en circuit fermé

Distributeur 4/3

Schéma de principe de la
centrale hydraulique

-2 VALIDATION DES PERFORMANCES DU CIRCUIT HYDRAULIQUE

Question 5 : Position de CABRAGE maximal

Echelle graphique 1:10
(1 cm sur le dessin correspond a 10 cm dans la réalité)
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IV-2 GERER LE PILOTAGE SEQUENTIEL DU CABRAGE EN « MODE 2 ROUES INSTABLE »

Question 15 :

Initia

lisation mode W when(Rotation 2 roues = 1)

2 roues
oo

\

@— = crermr ——-_9©

Mode 2 roues instable A

( Cabrage )

N—

IV-3 ASSERVIR LES DEPLACEMENTS DE LA PLATE-FORME [Q16 a Q25]
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Question 23

1.2 V(1) (en métre/seconde)
1.0-
08+ \ T,=0.3s
06 T,=02s
K, =1
04-
0.2
00 TEMPS t (en seconde)
00 05 1.0 15 20 25 3.0 35 40 45 5.0

Question 24

P v 115 ZOOM
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1,05 e = —————
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Question 25
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