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VERSAILLES

Robot Scooba

Analyse structurelle

1. Identifier des fonctions sur un diagramme FAST

Extrait du sujet de bac « robot Scooba », 2013

Le robot Scooba permet de laver
le sol de facon autonome. Les
quatre étapes du processus sont
décrites ci-dessous.

A partir du diagramme FAST, identifier les solutions techniques associées a chaque étape.

Les quatre étapes du processus

Etape 1
aspiration des particules de
poussieres et autres petits débris

Etape 2
diffusion d’une solution
détergente en spray

.....

Etape 4
récupération de I'eau sale pour
permettre un séchage plus rapide du
sol

Etape 3
brossage du sol
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2. ldentifier des composants sur une chaine structurelle

Chaine structurelle

Obstacles
—

Partie A

Utilisateur

Capteurs ILS

éléments suivants :

Compléter la chaine structurelle avec les
codeur roue gauche,
moteur électrique droit, capteurs de contact,
moteur électrique gauche, codeur roue droit.
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