) LJJ}SLS-IH -JA}AM gs-ddjn uté:\»é\}” LXIAGH I HCYOTS dyyeall dGLall
8 s 1: 4adall ot s HLALOH | SOXCELI0 /5 i) dandgll Aol 3)))
2022 o2l Eygull ). Al gl 4y
NEOONEA CXLLOE Aelzlt (i U P 1513)@ J3l f..lgall)
GllanzaSly gl iy}l
TTTTTTTTTITITITITTITT-TT *xx| - &L yalie - RR 44
3 || 3p |2 el o e .
JIA.N\ (G- @m\.}\)ﬂ ?JM\ EIL N 4:1;4:1_).)]\ ?JM‘ dan sl 5 Ll

Eléments de réponse

Robot lanceur de balle de ping-pong

Robot lanceur de balle de ping-pong
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| D.Rep 1 | /3,50 Pts
Q.01. Actigramme A-O. 1,50 pt
W: Energie | | C: Configuration | | E: Exploitation | | R: Réglage |
— Energie | : _ Dré — Consignes
électrigue Programmation Présence baIAIes de réglage
—Marche/Arrét

Y ¢ Comptes rendus ~ Infos nombre de balles lancées

Yy
FG : g - temps d’entrainement

MOE Balles dans le réservoir »| Lancer automatiquement | Balle lancée avec effet

> MOS
des balles de ping-pong

A-0 Sorties secondaires
y - chaleur
ROBOT LANCEUR DE BALLES DE PING-PONG - bruit

Q.02. Diagramme pieuvre 2,00 pts

Table de
ping-pong

Fc7

LANCEUR DE BALLES ~|

Agent de
maintenance

Balles de
ping-pong

Energie
électrique

Environnement
d’utilisation

Tableau des fonctions de service.

Fs Enoncés

Permettre au joueur de lancer automatiquement des balles de ping-pong

F
P sur une table de ping-pong.

Fcl | Etre ergonomique d’utilisation

Fc2 | Etre compatible avec |a table de ping-pong

Fc3 | Etre alimenter en énergie électrique.

Fc4 | Etre adapté a I'environnement de jeu

Fc5 | Permettre la maintenance / Etre facile en maintenance

Fc6 | Etre compatible aux balles de ping-pong (dimensions et masse)

Fc7 | Respecter les normes de sécurité
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D.Rep 2 | /2,00 Pts

Q.03. La chaine fonctionnelle et structurelle.

2,50 pts

, . . . —> Informations
Acquerir > Traiter »|Communiquer
- Capteurs s - Pupitre de
(Co et Cp) Ce!rte a A dialogue
. microcontroleur A
- Boutons pupitre - Cable
MOE
T3 o
. . . | £T8F
Alimenter .| Distribuer > Convertir Transmettre » ©33
> T o ©
I I I -
Hacheur Moteur M1 - e sy (R Uv
- Engrenage E
L
™ . . & U
Distribuer »  Convertir *» &%
» ©
| | -
Transistor Electroaimant g
o 5
™ 505
Distribuer > Convertir Transmettre 2o
> Qe Y
S 5
>
- Réducteur R5 I
Hacheur Moteur M5 P LR (L e 7))
- Systéme vis écrou
- Articulations
R
- < g
Distribuer > Convertir [*| Transmettre " mo
g
G 8
- Réducteur R4
Hacheur Moteur M4 - Pignon (4) +
secteur denté (5)
9.
N =
| Distribuer »  Convertir Transmettre <
» ¢ 3
© ©
Hacheur Moteurs M2 et M3 Transmission directe

2
o
)]
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Q.04. Le nombre ny, de balles entrainées par la roue d’entrainement pendant un tour. 0,25 pt
ny, = 6 balles

Justification :

La roue d’entrainement comporte 6 encoches

Q.05. L’expression de la vitesse de rotation Ng (en tr/min) de la roue d’entrainement en fonction

de la fréquence de lancement f,, (en balles/min) 0,25 pt

Puis qu’on a 6 balles par tour donc|/la fréquences f, = 6.Nr

Alors: | |Np| = %’
Q.06. L'intervalle des fréquences de rotation Ng (en tr/min) de la roue d’entrainement.
Ona: 30 <f}, < 120 balles/min donc: 30 < 6. Ng < 120 balles/min
120

Alors: ?< NR <T
5 < N <20 tr/min

Q.07. l’intervalle des vitesses de rotation Nmz (en tr/min) du moteur M1. 0,25 pt

N N
Onal: k;.kg =% avec ke=1 donc: Ny, =-=
NM1 kq

Alors : -k_SNMISk_ $5X4503NM1S20X450
1 1

2250< Ny;; <9000 tr/min

Q.08. Les conditions qu’il faut vérifier pour qu’une balle soit frappée par le frappeur (I'électroaimant). 0,25 pt

Présence de balle et ordre du microcontroleur

Q.09. L’expression de la vitesse de rotation Ng (en tr/min) des galets en fonction de la vitesse de lancement V, (en m/s)

de la balle dans le cas ou les deux galets tournent a la méme vitesse angulaire : |wg2| = |wg3]- 0,25 pt
Dg [2mNg 60.V},
Ona: Vb—2 W62 = S s donc NG— o e
avec:Ng = Ngp = N
¥ F i 60V,
G . DG
Q.10. L'intervalle des vitesses de rotation Nm2 = Nms (en tr/min) des moteurs de lancement M2 et M3 0,50 pt
Ona 12<KVy £40Km/h Jautrement:3/33 5Vy < 11.11/m/s
60.V
avec: NG = NMZ = NM3 donc: NMZ = - Db
» D¢
Alors. - 60;erDmini < Nyg < 60:bDMaxi
60 x 3,336 60 ><161,11 1324,96< Ny, <4420,53 tr/min
s s VNS
m x 48 x10~3 mix 48 x10~3




“ . alay Lie - AS) 5tV 3y gall - Ly Sl aa gall ks ol jlaiaY)
8 L 5 daiuall RR 44 A e 2022 28] i 2 ,)..;3&. ;A@Ja;lu
o Al )l o slal) el Ay Hl) o lall dpnd - Gudigal) o 5le B0l
| D.Rep 4 | /2,00 Pt
Q.11. Le nom et la fonction des blocs 1 et 2 constituants le circuit d’alimentation : 1,00 pt
Bloc 1 2 3
Nom Transformateur Pont de diodes (Pont de GRAETZ) | Condensateur

Fonction | Adapter la tension

Redresser la tension Filtrer la tension

Q.12. La valeur efficace de la tension Uz (en V). 0,25 pt

Ona:30 m= 2
Uy

AN: U, =006 x 22

donc: U, =m.U;
0 U, = 13,20 V

Q.13. L’allure de la tension Us (t) pour une période. 0,25 pt

UZ“
0 /2] >t
A
Us
° 72! T >t
Q.14. La valeur moyenne Usmoy de Us(t) lorsque I'interrupteur k est ouvert 0,25 pt

AN Usmoy —

_| 2.Uamaxi 22/ Up

ona: Ugngy = =

b/
__12x+2'%13,20

T

T
Usmoy = 11,88V

Q.15. L'allure de la tension Uwm (t) aux bornes du moteur M2 ou M3 pour une valeur du rapport cyclique a = 0,7./0,25 pt

Uw (V) A

Uc
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Q.16. La valeur moyenne Ummoy (en V) de Un (t). 0,25 pt |
Ona: UM = UC et UMmoy =0 UC

A.N :

Upimoy = 0,7 X 12

UMmoy = 8,4 \Y,

Q.17. La vitesse de rotation Nmz (en tr/min) pour une tension d’alimentation Ummoy = 8,5 V.

0,25 pt

. 1 1 UMmoy .
Ona: Uymoy = Ka - Nyz = Nz = k. et Ummoey = «-Ug
8,5
N = L Npmz = 467,03 tr/min
AN Ny, 182 x 103 M2 /
Q.18. Tableau relatif aux capteurs Cp du capteur Co :

Capteur | Nom Symbole

Cp Capteur de position (présence) M
—

Co Capteur optique de proximité : > ué

Q.19. Table de vérité des états de sortie du décodeur BCD/7 segments pour afficher les chiffres 1 et 5..

, . Variables d’entrée Variables de sorties : Segments
Décimal

D C B A a b c d e f g
0 0 0 0

1 0 0 0 1 O 1|]1/0|0/0]0O
2 0 0 1 0
3 0 0 1 1
4 0 1 0 0

5 0 1 0 1 10|11, 0|11
6 0 1 1 0
7 0 1 1 1
8 1 0 0 0
9 1 0 0 1

Q.20. Information équivalente en sortie du microcontréleur : RB; RB¢ RBs RB; RB3 RB; RB; RB,. 0,25 pt |
RB; RBs RBs RB4 RB; RB; RB; RBo
0 0 1 0 1 0 1 0
Q.21. Tableau des noms et des fonctions des pieces : 1,00 pt
Repeére Nom Fonction
6 Roulements BC Assurer le guidage en rotation de (3) / (1+2)
7 Clavette paralléle Eliminer la rotation de (5) / (3)
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Q.22. Liaison en rotation du pignon 4/13 :

0,25 pt

Par méplat

Q.23. Tableau des noms de chacune des formes demandées.

Repeére Nom de la forme
F1 Gorge
F2 Rainure
F3 Epaulement
F4 Chanfrein

Q.24. Représentation graphique de la piece (3).

A-A

Baréeme :

e vue de face coupe A-A:
v’ alésage +lamage : 0,5 pt
v’ rainure : 0,25 pt
v hachures : 0,25 pt
v’ formes cachées : 0,50 pt
e vue de droite : 0,50 pt

)

3
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Q.25. Expression et calcul de a4 (en degrés). 0,50 pt |
a d d
Onalerapport: == = = o, =05 .=
oy ds dy
Expression littérale : d
= g =S
d Og = .
Calcul de [0ty ;| 04 = Qg .d—s ty
z
214 - °
AN:0y =43 X — as =167,31
4 55
Q.26. Déduction de I'expression de la vitesse angulaire w4 (en rad/s) du pignon (4). 0,25 pt |
w
o4 7o
Ona: w, =% donc: w4=—4 180
ttZ tll
Q.27. Calcul de Waminiet Wamaxisi 1s < t, < 4s en (rad/s). 0,50 pt
W4 mini W4 maxi
167,31 M 167,31 M
ONn-a ! Wamini pour tg=4s donc —wz = — Ona: Wavax pourtg=1sdonc wz = BEEE
W4 mini = 0,73 rad/s Wapmaxi = 2,92 rad/s
Q.28. Expression et calcul du rapport de transmission ks du réducteur Ra. 0,50 pt |
Zo4l. Zy3 . Zpg | Zyy | Z
on a: k4_ =" 21 23 25 27 29
Z22Z2aZLp6- 2282430
ANy 12X12X12x12x10
T T T | 30x30x30%30x46 k, = 0,0067

Q.29. Détermination de Wwa4 en fonction de w4 (avec : w4 = W13)

0,25 pt

Q.31. Liaison du vérin avec le carter supérieur.

Ona: k;=—%- Oh=14
| e M4 =,
Q.30. Calcul de Wma mini €t Wma maxi €N (rad/s). 0,50 pt
W4 mini M4 Maxi
w® [
Ona: (J)M4_=_4 Ona: Q)M4:—4'
k4 l(4-
0,73 1 ——2,92
AN : Omamini = oo AN i Wmamaxi = 57057
= Omamini = 108,95 Tad/s = WOpamini = 435,82 rad/s

0,25 pt

Liaison pivot

Q.32. Tableau des liaisons.

1,50 pt

Repeére Nom Symbole 2D normalisé
35/32 | Pivot | / |

| |
33/35 | Hélicoidale /
33/32 | Glissiere /




