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OST : Les objets et les systemes techniques

SFC : Structure, fonctionnement, comportement
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[ Situation probléme : Etude du concours DéfitBilles et du robot MULTI2

Question 1 : A la fin du concours, comment le juge va désigner I’équipe gagnante ?

Question 2 : Quelles sont les deux possibilités pour mettre fin a une partie ?

Question 3 : Quelle est la fonction principale de du robot MULTI2 ?

Question 4 : Comment est piloté le robot ?

Question 5 : Quel est la fonction du capteur de distance a ultrason ?

Question 6 : Comment peut-on interdire au robot de dépasser 12 tirs dans une partie ?

Question 7 : Calculer et justifier I'angle A du laser pour : (calculer avec un croquis et avec Pythagore)

hauteur cible de 11,7cm ; distance cible de 25cm ; décalage laser de 2,2cm ; hauteur laser de 9,7cm
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Question 8 : Remplir le diagramme des exigences fonctionnelles du robot :

Aides :

Le diagramme des exigences fonction-
nelles permet de décrire ce que doit
faire le robot.

Il comporte toutes les fonctions tech-
niques.
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Question 9 : Remplir avec des croix [X] le tableau suivant.
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Nb

Désignation

Capteurs

Actionneurs

Ni capteurs ni actionneur

Canon a laser 0,5 mW

Micro servomoteur 180° (angle de tir)

Servomoteur 360° (Moteur droit)

Servomoteur 360° (Moteur gauche)

Roues en caoutchouc

Roulette folle

Buzzer

Carte Wemos D1R32 + Shield Grove
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Support du canon laser
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Télécommande tablette

Question 10 :

Consignes données
par |'utilisateur :

L
Informations lues
par les capteurs :
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Aucun retour d'information propre au systéeme
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Remplir la schématisation du robot : chaines d’informations et d’énergie.

Signaux pour informer
I'utilisateur :
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Question 11 : Remplir le diagramme des blocs internet du robot. (noms et coloriage des fléches)
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Colorier les
fleches :
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-En rouge pour les
flux d’énergie

-En bleu pour les
flux d’information
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