TRANSLATION DE MOUVEMENT

TD : MOUVEMENT DE TRANSLATION

Sujet basé sur le BAC Sl de 2013 : Robot domestique laveur de sol SCOOBA 385

Le robot domestique nettoyeur de sol doit remplir les mémes fonctions de
service que sa version industrielle. L'usage de robots aspirateurs se répand
assez rapidement du fait des baisses de prix constatées.

I. ETUDE DU DEPLACEMENT DU ROBOT
On souhaite évaluer la distance d’arrét du robot en fonction de sa vitesse de déplacement, une fois qu’il en a

recu l'ordre.

Pour ce faire, il est possible de s’appuyer sur le résultat d’'une étude expérimentale. Le robot a été

commandé pour un déplacement a vitesse constante. Puis, a un instant donné, I'alimentation du moteur a

été coupée. Le mouvement résultant se décompose en quatre phases, visibles sur la figure ci-dessous.
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1. Donner le nom du type de mouvement du robot Scooba pour chacune des quatre phases.

La figure ci-dessous présente les résultats de mesures de position du robot Scooba obtenues pour

plusieurs vitesses de déplacement V,, et un arrét commandé au bout de 2 s.
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Vo(cm.s‘1) 13,84 15,12 17,87 20,18 21,67 24,25 25,96
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La distance d’arrét du robot Scooba ne doit pas dépasser la distance d entre le capteur qui détecte le vide et
la roue folle (voir figure ci-dessous), afin qu’il ne bascule pas dans le vide malgré la détection. Ceci permet de
définir la vitesse de déplacement Vo maximale admissible.
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2. Surle document réponse DR1 (voir fin du sujet), déterminer graphiquement (faire apparaitre les
constructions) les valeurs de la distance d’arrét Ax = (xs — x2) pour les courbes C1 a C7. Compléter, sur le
document réponse DR2, le tableau de Ax = (x3 — x2) en fonction de la vitesse Vo. En déduire la vitesse Vo
a ne pas dépasser pour que le robot Scooba ne chute pas dans les escaliers.

3. Donner, dans le cas de la courbe C5, les équations horaires (position, vitesse et accélération) durant la
phase 3 en précisant les valeurs numériques des différentes constantes éventuelles.
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DOCUMENT REPONSE DR1

« Zoom » sur la mesure de position en fonction de la vitesse Vo :
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Tableau de A, =(x3 —X,) en fonction de la vitesse |, :

Vo(em-s 1) | Ay =(x3—x3)(cm)
13,84
15,12
17,87
20,18
21,67
24,25
25,96




