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’\ BACCALAUREAT GENERAL Série S-ST
Campos:ﬁon écrite de sciences de I'ingénieur

Etade N°1 ' 10 pts

Etade N°2 -
Quéstions 2-1 et 22 Spts

Questions 2-3 4 2-5 30 pts
Mn 2-6 T 12 pts

Etude N°3 5pts

EtudeNed | - 15 pss

Total 80 pts
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BACCALAUREAT GENERAL Série S-SI |
Composition écrite de sciences de 'ingénieur

Etude n°1
i 4 Diodes électrolnminescentes
Cible de recharpe
Obstacle 4 I'avancement Buzzer
Peate excessive ou ¢ Chalne d' "
soulévement du robot d'information
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Y5 CONVERTIR Ei453] TRANSMETTRE e

V=R DN
D=0.248m N = 3800/ 126,56 / 60 tours.s™

V=-='(),35hn.s’1 L
2-2 Vitesse de rotation mini. du disque de coupe:
'1/3 tour pour une avance du robot de 13 mm.

At=13/390=0,033 s
1/3 toux pour 0,033 3=> I'tour /0,1 3= N mini. = 10 tours /s ou 600 tours / min.

' Le moteur touwrne 3 plnsi de 1000 tours/min donc est compatible avec cette oonditionj.-
Py :




S —

Tt‘N/30=l2!0108 =111,11rad.s-1 soit N=1061tounlmm.
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- Condition de coupe & 12 ins™:

N mini =~ 1050 tours/min.
V=R®
@ =T *N/30 =110 rad.s

R mini = 108 mm

2

V mini = 11,87 m.s™

La condition n'est wm '
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"Pour avoir 12 m.s-1, il faut que le moteur tourne &:

1050 * 12/11,87 = 1206 bours / min.
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Tension moyenme : Umo‘lﬂ

Ubar x o
T

——— = axUbat

/. Calloul de I vitesse : _

Umot=E+Rx] or E=kxQ d'od Q=

k

Umot —RxI

AN DT120SBAB o it 1945 tramin”

_ 0.0544
. Compatibilité de la vitesse:

. Valeur de a permettant d’aveir 1200 tramin’:

Upe =kx02+Rx1

AN: U, = “M;om"w.sxxl.s{.m Voits |

Umot = alJ yu 4’0l a=—U—m-o-t—

U

7.788
AN :la=—=0.649
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' 2.3 Identification des paraméres de commande liés & Ia variation de vitesse: ( &~

| Laviweutcompaﬁﬂamhmpemonman-dmdumwuouv&ihqmtionz-z

A

2-4 Modes de fonchOnmmmt

‘3. Quadrants moteur : lleth’cstdansmdcuxmsaﬂcmmtquclapmssaneeﬁtpomuve






