BREVET BLANC N°2
AVRIL 2020 EPREUVE DE TECHNOLOGIE durée 30 minutes

Le sujet comporte 4 pages.
Il faut compléter le document et le renvoyer via Ecole Directe au format Word, pdf ou jpeg.

Le robot tondeuse « ROB’TONTE » est capable d’effectuer la tonte du gazon de maniere efficace et autonome.
Il est alimenté grace a une batterie qui se recharge lorsque le robot revient sur sa base.

Ses 3 lames sont entrainées par des moteurs puissants pour une tonte efficace.

Le périmetre de la pelouse est délimité par un fil conducteur périmétrique semi-enterré, formant une boucle et

empéchant le robot de tondre en dehors de la surface (voir ANNEXE 1 page 4/4).

Un courant haute fréquence alimente le fil conducteur périmétrique, ce qui permet la détection du signal par quatre

détecteurs périmétriques embarqués dans la tondeuse.

Les zones a ne pas tondre (parterres de fleurs, allées, ...) sont délimitées de la méme maniere par le fil conducteur
périmétrique.
Les obstacles « rigides » (arbres, bordures, murets, ...) sont détectés par 3 capteurs de contact situés dans les « pare-

chocs » avant et arriére de la tondeuse.

A chaque fois que la tondeuse rencontre le fil conducteur périmétrique ou un obstacle, elle s’arréte, tourne d’un quart
de tour, avance de 50 cm, tourne de nouveau d’un quart de tour, puis continue sa coupe en ligne droite.
Le robot est équipé de capteurs (détecteurs périmétriques et détecteurs de chocs), d’actionneurs et d’une carte de

gestion équipée d’un microcontréleur programmable.

Lors de la phase de mise en service, I'utilisateur dispose la tondeuse sur la pelouse, programme sur le boitier
programmable la durée de la tonte puis démarre la tondeuse.

Lorsque la tonte automatique est terminée, la tondeuse revient sur sa base pour se recharger.
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X VUE DE DESSUS

d1 : détecteur périmétrique
avant gauche

d2 : détecteur périmétrique
avant droit

cl : détecteur de choc

avant gauche €2 : détecteur de choc

avant droit

Systéme d'engrenages du

moteur gauche .
g Systéme o’ engrenages
— du moteur droit
Axe et roue gauches E = .
& - 7 e Z X Axe et roue droits
|
B moteur de propulsiol A e as A moteur de propulsion
gauche droit
. b O O ; d4 : détecteur périmétrique
d3 : détecteur périmétriq e . arriére droit

arriére gauche M s,

€3 : détecteur de choc arriére

QUESTIONS :

1 — Quelles sont les 2 catégories de capteurs que I’on trouve sur une tondeuse ?

Indique pour chaque catégorie combien on dénombre de capteurs sur le robot :

4 — Observe les 4 extraits de programme proposés ci-dessous, permettant de faire un virage a droite.
Quel extrait pourrait étre utilisé pour déplacer 1€ rOBOt ? ..........coiiii et e e /1
Explique pourquoi les 3 autres ne fonctionnent pas :

I avancer de m
(hamp magnétique détecte?) = (|

avancer de m
e et e et | — (s

I tourner (4 de € degrés

tourner (% de @ degrés
13

avancer de E9
13

tourner (M de () degrés

avancer de m

3
tourner (4 de € degrés

I avancer de m
dﬂm magnétique détecté ? =  oui
[ tourner (4 de €D degrés
3
avancer de m

3
tourner ¥) de €D degrés
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5 — Compléte le schéma fonctionnel du robot tondeuse ci-dessous :

FONCTION ATTENDUE FONCTIONS TECHNIQUES SOLUTIONS TECHNIQUES

TONDRE LA PELOUSE Détecter les obstacles

Détecter le fil périmétrique

Base

Carte de gestion

Réduire la vitesse des moteurs

Batterie

Produire le mouvement

Axes/roues

/4

6 — Compleéte les chaines d’information et d’énergie de ce systéme, en indiquant les 12 informations manquantes :

Chained'........cooevvevveeere
[ ACQUERIR ] _— [ ______________________ ] —_ > { .............................. J
.................................... Carte de gestion Pistes électriques
Ordres
Chained'........cooooeeeereree.

.......................... ] —_ [ DISTRIBUER J E— [ CONVERTIR ]

Batterie Circuit de puissance e Axes/Roues

Energie Energie

/6
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Le document ANNEX1 ci-dessous montre la surface de pelouse que doit tondre le robot (20 m de long et 10 m de large).

Le robot finit sa tonte au point F. I'utilisateur le programme toujours de maniére a le faire revenir sur sa base au point B.

Pour cela, il le fait tourner de 90° vers la gauche (pendant 300 millisecondes) pour I'orienter vers la base, puis lui fait
parcourir une longueur de 20 m. la vitesse du robot est de 0,5 m/s.
Voici 3 programmes qui permettraient a « ROB’TONTE » de trouver sa base...

moteur GXD & EE=R0

moteur IS &

attendre pendant  [E] | ms

moleur 53 4 pendant  E) | me
moteur XD 3 EXNEd pendant EGTTD) | ms
arméter la thche

[ DErART

attendre pendant m-ms
moteur (CXD & EETESED pendant G0 | ms
moteur [EES & EFENR=R3 pendant ms

moteur (0% 2 EYET504 pendant  EIIEE)  ms

MOTEUR DROIT
AWANCER

MOTEUR GAUCHE
ARRETER

PAUSE 0.3 SECONDES

MOTEUR CROIT

AWAMCER 40 SECOMNDES | AVANCER 40 SECOMDES

PACTEUR GALICHE

ARRET

moteur EXD & pendant EIIIE) ms
améler la tache . . :
arréter la tache
[ DEFART ] [ DEFART
| MOTEUR DROIT MOTEUR SAUCHE ‘ | MOTEUR CROIT MOTEUR GAUCHE
AVANCER ARRETER AVANCER ANANCER
| PAUSE 0,3 SECONDIES | 1 PAUSE 0,3 SECOMNDES

MOTEUR DROIT

AMANCER 10 SECOMNDES

MOTEUR SALWCHE

ANMAMCER 30 SECONDES

AR

RSTEUR DROIT
AVAMNCER 20 SECONDES

PAOTEUR SALCHE
AWANCER X0 SECONDES

7 — Quel est le bon programme permettant au robot de retrouver sabase ? ..........ccccieiieiiene e /1

8 — Explique pourquoi les deux autres programmes ne fonctionnent pas :

ANNEXE 1

....................................................................................................................................... /2
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