CORRECTION Robot Tondeuse 

1ère SSI TP0

CORRECTION TP0 TONDEUSE
I- Découverte du système : Visualisation du CDROM constructeur
- Lancer le CDROM, visualiser le film et répondre aux questions de compréhension ci-dessous :

1- A quel besoin répond le robot tondeuse ? Quel est son intérêt par rapport à une tondeuse traditionnelle ?

Rep : Le besoin est de tondre le gazon. Son intérêt est qu’il ne nécessite pas l’intervention humaine lors de la tonte. 
2- Quel est le rôle du commutateur de périmètre associé au câble périphérique ?

Rep : Le commutateur associé au câble périphérique permet de délimiter la zone à tondre. Le commutateur génère un champ électrique qui est détecté par le robot qui connaît ainsi la limite à ne pas dépasser lors de la tonte.
3- Lors de la mise en place du câble périphérique, quelle consigne doit-on respecter pour réaliser les angles ?

Rep : Les angles ne doivent être arrondis avec un rayon assez large. Ne pas faire d’angle à 90° (ou moins)

4- Comment se déplace le robot par rapport au fil délimitant la zone de coupe :

Proposition 1 :                                                    Proposition 2 : Bonne réponse
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5- Indiquer comment se déplace le robot pour tondre le gazon à chaque changement de direction :
    Proposition 1 : Bonne réponse                                         Proposition 2 

Marche avant puis marche arrière                       Marche avant systématiquement :
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6- En cas d’obstacle non balisé, que fait le robot ? :
a- il pousse l’obstacle car il ne peut pas le détecter.  

Réponse : b- il détecte l’obstacle grâce à ses capteurs et change de direction 

c- il s’arrête et attend une consigne de l’utilisateur

7- Que faut-il faire pour recharger les batteries du robot ?

Rep : Il faut brancher le chargeur (boîtier séparé) sur le secteur et le relier au robot tondeuse en utilisant la prise prévu à cet effet sur le robot .

8- Citer 4 consignes principales de sécurité ?
- Ne pas tondre sous la pluie , éviter l’herbe humide.
- Ne pas employer le robot sur des pentes de plus de 15°

- Ne pas laisser les enfants et animaux domestiques s’approcher de la tondeuse

- Ne pas monter sur la tondeuse ou s’y asseoir 
- ….
II- Mise en œuvre du robot :

Effectuer le déplacement du robot en mode manuel : Voir page 23 de la documentation constructeur (se référer aux pages en français)
Note : par sécurité, les lames du robot sont retirées.

Si vous en avez la possibilité (en terme de place …) effectuer un déplacement en mode automatique pour suivre le câble périphérique qui aura été préalablement installé.

Sinon, faire la manip suivante : déterminer la vitesse de déplacement maximale du robot en m/s en utilisant un marquage au sol et un chronomètre.

L’unité pour la vitesse est en mètre / seconde :

V    = Distance (en mètre)  =    _____________________  = ……………………   m/s
         Temps (en seconde)

III- Etude fonctionnelle

1- Repérer sur le robot (voir document réponse avec la photo du robot) les différents blocs fonctionnels :
2- Quels éléments transforment l’énergie électrique en énergie mécanique ?

Rep : Ce sont les moteurs de tonte et de propulsion
3- Quelle est la fonction de la carte électronique ?
Rep : La carte électronique contrôle et commande le système : il traite les informations en provenance des capteurs, il prend en compte les consignes utilisateur et il pilote les moteurs de la tondeuse pour effectuer la tonte du jardin sans dépasser les limites définies par le câble périphérique.
4- La transmission de puissance entre le moteur et la roue se fait-elle directement ? 
Si non, quels sont les éléments qui interviennent ?
Rep : Non, elle ne se fait pas directement : Un ensemble d’engrenages permet de réduire la vitesse de rotation du moteur et d’augmenter le couple. 
5- Quelle est la fonction du boîtier de commande ?
Rep : Le boîtier permet de piloter le robot en manuel, d’avoir des informations sur l’état du robot (diagnostique divers, niveau charge batterie …) , et de le configurer (langage … )
6- Quel est le principe utilisé pour faire tourner le robot sachant qu’il ne possède pas de roue directrice ?

Rep : Le principe est d’inverser le sens de rotation des roues pour faire tourner le robot dans un sens ou dans l’autre.
7- Faire un actigramme pour représenter le système. Préciser la matière d’œuvre entrante, sortante,  la fonction d’usage.
Quelle est la valeur ajoutée ?

                   Programmes, consignes utilisateur, configuration, énergie


Gazon non tondu                                                                         Gazon tondu 


                                                   Robot tondeuse
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Moteur propulsion droit
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Tondre automatiquement le gazon
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