DOCUMENTS REPONSES

CHARIOT DE GOLF

Les documents réponses 1 2 7 contenus dans ce dossier
sont a rendre obligatoirement avec la copie.
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DOCUMENT REPONSE 1

Question 1 (page 6/21) : Actigramme A4
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DOCUMENT REPONSE 2

Question 2 (page 6/21) : GRAFCET selon un point de vue systéme

Frontiére d'éude: entrées/sorties de la P.C.
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Fonction principale

Assurer un grand

DOCUMENT REPONSE 3
Question 3 (page 6/21) : Diagramme FAST du chariot de golf

Fonctions composantes

Fonctions élémentaires

confort d’utilisation

FP1

Motoriser le chariot

Stocker I’énergie

Manceuvrer le chariot

Gérer les informations

.........

Transformer
électrique
mécanique

I’énergie
en énergie

Réduire la vitesse de

rotation

.........

Transmettre le
mouvement moteur

.........

...........................................................

Adapter le chariot,

) ey

Putilisateur

Etre piloter par un
droitier ou un gaucher

.........

>Régler la hauteur de la
poignée

.........

N\

Assyr€r un démarrage
ogressif

Régler la vitesse du
chariot

---------

Mémoriser la vitesse
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moteur

.........

Adapter le chariot au

Assurer le non

terrain

basculement

.........

Gérer ’autonomie de
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1a batterie

Assurer le déplacement
en montée

.........

S’adapter 4 la nature du
terrain

.........

...............................................

Solutions techniques

Batterie (6)

Microprocesseur

Moteur a4 CC (12)

Réducteur roue et vis
sans fin (13)

Axe (51),
(50), Goupille
Roues arriéres (7)

Roulement
(52),

Poignée (24)

Systeme de réversibilité du boit
de commande (24, 39, 45, 49)

Systeme de réglage (15, 16,
31, 32, 33)

Rampe de démarrage gérée pat
microprocesseur

Potentiometre de poignée

Microprocesseur

Systéme de débrayage
électronique

Roues anti-basculement
{en option)

Roues anti-basculement
(en option)

Roues arriéres (7), roues
avants (8)

Microprocesseur



DOCUMENT REPONSE 4

Question 4 (page 7/21) : Caractéristiques du mécanisme d’adaptation de vitesse (13)

Diamétre | Nombre de Angle Module réel Module Module
primitif dents d’hélice apparent axial
Roue 83 mm. 50 dents 15,466° 1,6 1,660
Vis 12 mm. 2 filets 74,534° 1,6 1,660

Loi entrée/sortie du mécanigm

Donc la vis sans fin ¢g

g réducteur de vitesse. La réduction de vitesse est trés
adaetéristique de ce genre de systéme '

N
QN(\zge ) : Compatibilité du moteur

Fréquen\cedJ rotation maximale du moteur (12) :
La vitesse linéaire maximale du chariot est de 7 km/h. Le diamétre extérieure des roues

motrices est de 250 mm., soit 0.25 m.

On sait que Vigue = I roucX ®roue

D’ 01l ®roue = Vroue/Troue-
Sachant que ®roue = (X Nroue)/30 alors Nrowe = (30 x Vioue) / (T X Troue)

A.N. : Nyoue = (30 x (7000/3600)) / ( x 0.125) = 148,54 tr.mn”

Sachant que R = 0.04 alors Npmoteur = Nrowe/R. Soit Npotewr = 3714 tr.mn'1
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DOCUMENT REPONSE 5

Questions 6, 15 et 19 : Structure fonctionnelle et structure matérielle, nature de I’information

Structure fonctionnelle
Miao-contrdleur PIC
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DOCUMENT REPONSE 6

Question 10 (page 9/21) : Valeurs de Utestbat et Nbat
Ubat maxi UBat = 12v UBat=11lv
Utestbat 5v 3.92 3.59
Nbat en décimal 255 199 183
Nbat en binaire 1111 1111 1100 0111 | ~ 1011 0111
Nbat en Hexadécimal FF c7 - B7

Question 11 (page 9/21) : Organigramme du test de la charge de la batterie.

Réponses en décimal , binaire , ou
hexadécimal
Fin
i Question 13 (page 9/ mande du haut parleur
9V
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CORRECTION GENIE ELECTRIQUE

~

Analyse fonctionnelle du systéme
Question 2 : voir doc. réponses 2

~

: Calculs de vérification
Question 6 : voir doc réponses 5 '

Question 7 : Utestbat = R7.Ubat / (R6 + R7)

Question 8 : R7.Ubat/ (R6 + R7) <5V avec Ubat = Ubat maxi
> R6 > R7(Ubatmaxi - 5) / 5
R6>594KQ  choix R6=6.8KQ

Question 9 : charge convenable : Ubat= 12V =~ Utestbat=3.92 V
charge moyenne : Ubat=11V ~  Utestbat=3.59 V

Question 10 : voir doc réponses 6
Question 11 : voir doc réponses 6

Question 12 : RB2 = 0 logique alors Q3 est bloqué
RB2 = 1 logique alors Q3 est saturé

Question 13 : voir doc réponses 6

Question 14 : Ic = (9 — UCEsat) / Rhp : Ic=0.172A
Ib=Ic/hFE _ ~ Ib=344mA
R8=(5-UBE)/Ib R8=1.075KQ

Choix de R8 : s R8=1KQ
Question 15 : voir doc réponses 5

Question 16 : Uvitesse maxi =5V
Uvitesse mini=0V

Question 17 : pour Nm =3200 tr/min Um=9.6V car Nm/Um=cte
Question 18 : D1 : diode de roue libre, protége le transistor

Question 19 : voir doc réponses 5
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