
CORRECTIONTD ENERGIE – ROBOT DE SURVEILLANCE TOUT-TERRAIN 

 

1. Relever sur la figure 3 la valeur du courant électrique Io lorsque le robot ne se déplace pas. Justifier 
qualitativement la valeur trouvée. 

 
I0 = 2A. Cette valeur est la plus faible car dans ce mode de fonctionnement le robot ne consomme pas d’énergie 
pour alimenter les motoréducteurs de déplacement ou de cabrage. Il y a uniquement les capteurs à alimenter. 
 

2. Calculer l'énergie nominale stockée par la batterie Wbat . Calculer l'énergie consommée Wcons lors du 
déplacement type décrit précédemment (phase 1 à phase 6).  

 
Ubat = 15V et Cbat = 6,8Ah (les cellules sont montées en série)  =>  Wbat = Ubat * Cbat = 15*6,8 

Wbat = 102 Wh 
 
Durée de la phase 1 : t1 = 3,6s, Durée de la phase 2 : t2 = 1s ; Durée de la phase 3 : t3 = 2,5s ; 
Durée de la phase 4 : t4 = 1,1s ; Durée de la phase 5 : t5 = 1,8s ; Durée de la phase 6 : t6 = 3s 
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Wcons = 0,247 Wh 
 
 

3. Calculer l'autonomie du robot tauto (en minutes) s'il n'effectue que des parcours types (figure 3), ainsi que la 
distance d qu'il est possible d'effectuer pour un déplacement type. Calculer et justifier l'écart observé entre les 
données du constructeur et les résultats du calcul proposé. 

 

Puissance consommée par le robot : Pcons = Ubat * Imoy = 
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 Pcons = 75,5 W 
 
Temps d’autonomie : tauto = Wbat / Pcons  = 102 / 75.5 => tauto = 1,35h = 81 min 
 

Le robot parcourt 5 mètres en 13,6s donc la distance qu’il peut parcourir est : 
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d   => d = 1,79 km 

4. Comparer l'autonomie trouvée par la modélisation avec l'autonomie calculée précédemment. Donner une 
explication à cette différence sachant dans la modélisation (figure 4) la décharge de la batterie a été supposée à 
courant constant. 

 
Ecart en autonomie : Ecart = (81-120) / 120 = 32,5% 

 Dans la réalité le robot n’enchaine pas des phases 1 à 6 mais a des temps de scrutations ce qui diminue la 
consommation totale ; De plus, dans la réalité la décharge n’est pas à courant constant (on voit des pics de 
courants sur le chronogramme) 

Ecart en distance : On veut 300m donc Ecart = (1790 - 300) /300 = 497% 
 Le cahier des charges est rempli 

 
Si on prend en compte que la tension doit rester supérieure à 15V : tauto = 850s = 14,17min 
Si on prend en compte que la tension doit rester supérieure à 10V : tauto = 3520s = 58,3min 
 

 Dans les deux cas l’autonomie trouvée en simulation est inférieure à celle calculée à partir des relevés 
expérimentaux. 

 Cela vient du fait que dans les calculs expérimentaux on a considéré que la tension restait constante à 15V  
 



5. Déterminer, à partir de la figure 3 et de la valeur de Io , la valeur de l'intensité (Ietabli) absorbée en ligne droite, sur 
le plat par le moteur-réducteur de propulsion en régime établi. Déterminer le rendement du moto-réducteur 
(voir remarque ci-dessous) à partir des différentes caractéristiques données dans le document technique DT1. 
Justifier le choix de ce point de fonctionnement . 

 
I0 = 2A ; I3moy = I5moy = 3,5A => Ietabli = I3moy – I0 = 3,5 – 2 => Ietabli = 1,5A sous Ubat = 15V 
Cela entraine une puissance électrique consommée de Pabsorbée  = 1,5 * 15 = 22,5 W 
Dans DT1, pour cette valeur de puissance consommée on lit une puissance utile (puissance moteur) de Pmot = 15W 

On en déduit le rendement :  = 67% 
On se trouve dans l’intervalle où se situe le rendement maximal du moteur ainsi la consommation est optimisée au 
maximum. 

   
 
 

6. À partir de la caractéristique de décharge figure 6, déterminer la valeur de la tension batterie Ubat correspondant 
au seuil d'alerte. 

 

 
Cnominale = 6,8Ah donc Calerte = 80% de 6,8Ah => Calerte = 5,44Ah 
 
On en déduit Ubat(alerte) = 14,4V 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Putile = 15W 

Pabs = 22.5W 

Putile = 15W 

rendement = 67% 

Ualerte= 14,4V 

80% de Cnominale Tension de coupure = 10V 

La tension de décharge (ou de 

coupure) est donnée à Cnominale 

Remarque : On peut répondre à cette 

question de plusieurs manières,par 

exemple sans passer par la tension 

mais avec la courbe du  courant… 



7. Relever, sur la courbe issue de la simulation figure 7, les valeurs des trois intensités caractéristiques du courant 
absorbé par le moto-réducteur Imot. Comparer ces trois valeurs aux résultats obtenus à partir du relevé de la 
figure 3, exprimer les écarts relatifs en pourcent et conclure sur la validité du modèle. 

 
 

 
 
Imot(1) = 7A => Appel de courant (accélération) 

Imot(2) = 1,6A => Déplacement à vitesse constante et  = 0° 

Imot(3) = 3A => Déplacement  à  = 30° 
 

Imot(1) = 7A  Pic de la phase 1 (I = 10A – 2 A = 8A) => Ecart = (7 – 8)/8 = 12,5% 

Imot(2) = 1,6A  Phases 3 et 5 (I = 3,5A – 2 A = 1,5A) => Ecart  = (1.6 – 1.5) / 1.5 = 6% 

Imot(3) = 3A  Phase 6 (I = 5,3A – 2A = 3,3A) => Ecart de (3 – 3.3) / 3.3 = 9% 
 

 L’évolution des valeurs est cohérente et les valeurs sont identiques avec les relevés expérimentaux. 
 Le modèle permet de rendre compte de l’évolution dynamique du courant et des valeurs statiques avec 

précision. 
 
 

Imot(1) = 7A 

Imot(2) = 1,6A 

Imot(3) =3A 


