EXTRAIT DU BAC S-SI 2017 — SYSTEME TANGIBLE DEPLOYABLE ET RECONFIGURABLE ACTIF

Systeme tangible déployable et reconfigurable actif

1. Surle document réponse DR1, compléter le diagramme de la structure fonctionnelle du systeme
en plagant les composants manquants.

2. Analyse fonctionnelle du systéeme

Indiquer la nature des énergies repérées dans la chaine d'énergie.
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Q2. Définir la nature des informations (analogique ou numérique) échangées
entre les capteurs de force et les modules repérés 6 dans le document technique
DT1. Expliquer par quel(s) support(s) sont transmises ces informations entre les
modules 6 et l'ordinateur. Préciser la nature de ces informations.

Les capteurs de forces fransmettent un signal analogique image de l'effort
mesure.

Les informations sont transmises sous forme numérique par l'intermédiaire du bus
EtherCat entre les modules 6 et 1 puis par le bus Ethernet entre le module 1 et
l'ordinateur.
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Q13. Réaliser linventaire complet des actions mécaniques extérieures qui
s'exercent sur la table. Présenter ces actions mécaniques avec le méme
formalisme que celui utilisé ci-dessus.

La table est soumises a 3 actions extérieures :
* son poids (action connue)
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« et l'action inconnue de I'axe sur la table par la liaison pivot en A d'axe z.
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Q14. Exprimer le principe fondamental de la dynamique appliqué a la table au
point A. En déduire les équations vectorielles d'équilibre de la table.

Si les effets dynamiques sont negligeables, nous pouvons exprimer le principe
fondamental de la dynamique appliqué a la table ainsi :

{ (Ponl‘})’t.mnlrur-) 7} +{ Dz., 7l+| AG-W"‘::_ 0}

Les 2 équations vectorielles obtenues sont les suivantes :

(l)‘ﬂ'sdnh'ur'? 7+DZ-) 7+ AG-) 7: 0

M,‘-I,h'sanlrur") 7+MA,2-)7+MA,6-)7:0
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Q16. Verifier que le vérin d'inclinaison supporte la éharge maximale qui peut lui
étre appliquée et qu'il satisfait aux critéres d'irréversibilité en cas de coupure de
I'alimentation électrique (contrainte C3 du cahier des charges).

|
Pour 1000N sur la table le verin dlinclinaison supporte un effort maximum proche de
6500N ce qui est bien inférieur aux 13000 N de la limite de réversibilité.
Le vérin 36080CH permet de répondre aux critéres du cahier des charges.
Q17. Conclure sur la capacité des vérins a mouvoir la table.

Le verin est largement capable de déplacer la table puisque sa capacité de déplacement
en charge est de 10000N, ce qui est au dessus des besoins de la table.




