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llustration 2: Le Stelsia a Saint

Sylvestre sur

électri que

llustration 1: robot tondeuse

lot

Présentation du systeme

La tonte d'une pelouse est une
opération fastidieuse et répétitive. Le
robot tondeuse électrique autonome
est capable d'effectuer la tonte de la
pelouse avec un minimum
d'intervention de la part de
l'utilisateur.  Cette intervention se
limite a une phase de préparation,
effectuée une fois pour toutes, et a
une phase de mise en service,
effectuée a chaque tonte.

Dans la phase de
préparation, on délimite la surface a
tondre a I'aide d'un conducteur
électrique périmétrique posé et fixé
au niveau sol afin de créer une
frontiére magnétique, puis on
initialise les parameétres de la
tondeuse. Cette initialisation consiste
principalement a caler une boussole
électronique dans la direction du nord|
géographique.

Dans la phase de mise en
service, |'utilisateur dispose la
tondeuse sur la pelouse, fixe la durée
de la tonte et démarre la tondeuse.
Lorsque la tonte automatique est
terminée :

- soit il conduit éventuellement la
tondeuse vers les zones restantes afin
de les tondre en mode manuel puis il
range la tondeuse sur sa station pour
que la batterie se mette en charge ;

- soit il ne s’occupe de rien et passé
S5min le robot retourne

automatiquement a sa station .

Texte 2: Présentation du systéme

Le Stelsia a Saint
Sylvestre sur lot est un hotel de

.| luxe complétement rénové qui

offre une promenade sur un parc
de 21 hectares dans lequel on
trouve entre autre : 8000 arbres,
de grandes ceuvres d’art, un
bestiaire composé de 22 animaux
taillés, etc.. et une vingtaine de
robots tondeuses électriques
qui entretiennent la pelouse.

Texte 1: Mise en situation

IIllustration 3: L'intérieur du robot tondeuse, capot ouvert.

[fui= g = noue morice Baterie cate oe MOtELE de
propusion choit Citite COTITENCe propLsion
3 gaLche
hdters e
ot DEtecteLr de
choc ariere
Détedelr cefil
permerice
ReideLr
Détectewr e
Choc avat oot T
FoLe jodkey
MOUE rotrice
CaLchE
DEtecter de
choc avart
CALLTE

cl:

dl:

MG:

d3:

s capteur de soulévernent
de la roue" Jockey"

détecteur périmétrique /@ Lo

avant gauche S

détecteur de choc/‘?v

avant gauche

capteur fournissant
deusx mnpulsions
par tour de moteur

VUE DE DESSUS

¢ détecteur périmétrique
avant droit

: détecteur de choc
avant droit

capteur fournissant
deus umpulsions
ar tour de moteur

id:

y U

moteur de propulsion
gauche

détecteur péritnétrique /"@

arriére gauche

Z MD: moteur de propulsion
w

Y, c3: détecteur de choc arriére

d4: détecteur périmétrigque
arrigre droit




NOM :.uvvvririenenenencanns
Prénom :.....ccoceeeveeenees
Classe : 3°...

Brevet blanc

Epreuve TECHNOLOGIE

Classe : 3
(30 min — 25 pts)
p 2/3

Staticn de Base et Boitier de Contrdle
— Génére un signal le long du cible.
— Charge les battenes de la Robomow.

Arbres langes: La Robomow peut les heurter. Les
ohjets de cetie taille n'ont pas besoin de cable
periphérigue

atteint le cable

bande exigent Iinstallation d'un cible.

Les arbres entourés d'une rigole, d'un fossé ou d'une plate-

Illustration 4: Mise en place et fonctionnement du robot tondeuse
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Illustration 5: Stratégie de tonte « zig-

i

I|'l Conducteur périmétrique

Consignes : répondre directement sur les photocopies chaque fois que cela est possible.

I. ETUDE

1. Enoncer la fonction principale des robots tondeuses.
2. Pour la fonction contrainte donnée ci-dessous, compléter le tableau avec les critéres et les

niveaux manquants qui |

ui correspondent :

Fonction Critéres Niveaux
Le robot tondeuse doit étre A
capable de parcourir entierement |- temps - Au moins 2 heures sans
la surface de pelouse quiluiaété | " recharger.
attribuée. -temps - Recharge compléte inférieure a
7777777777777777777777777777777777 4 heures
A

- programmation adaptée au
grandes surfaces de tonte.

- capacité de coopération avec
d’autres robots tondeuses.

Il. CONCEPTION

1. Dresser la liste des capteurs et des actionneurs

Robot tondeuse

Actionneurs

Capteurs

2. Par quel procédé de production la coque en forme de coccinelle est-elle obtenue ?(Bonus +2)
3. Compléter le schéma des chaines d’information et d’énergie : (feuille suivante)
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Charine dinformation %
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-
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Roueis) en
rotaticn
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Pelouse tondue

. PROGRAMMATION

1. Compléter I'organigramme ci-contre a partir de I'algorithme
a.  Algo. T3 : Tache de tonte en "zig-zag" : a chaque
fois que la tondeuse rencontre le conducteur périmétrique (point C1)
ou un obstacle (point C2), elle s'arréte, pivote autour d'un axe vertical
d'environ 5 degrés, et repart en sens inverse.

quand est clique

mettrs Tonte_finie

réepeter jusqu'a
i

avancer de m

¥
avancer de ﬂ

b
tourner (A de &) degrés

2.Compléter le programme par bloc ci-dessus en inscrivant
les conditions logiques avec les variables pré-définies.

3.Quel probleme peut rencontrer notre robot avec ce
programme ? Quel(s) bloc(s) faudrait il ajouter pour y remédier ?
(Bonus +2)
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