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Le robot tondeuse BOSCH est muni de 2 roues motrices a |'arriére, de
deux roues folles a I'avant et d’un rotor de coupe. Il est associé a une

station de charge et d’accueil, il est communiquant avec un smartphone

grace a une application dédiée.

Objectif de I’étude : Déterminer si le robot, équipé de moteurs de
propulsion délivrant au maximum un couple de 15mN.m, peut gravir une

pente de 27%.

En effectuant I’hypothése d’une étude dans un plan (O, x, y) les actions

mécaniques extérieures appliquées au robot-tondeuse dans une pente,

sont représentées sur le sc

héma ci-apres.

Figure 1.6 : schéma
des actions

meécaniques s’exercant
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sur le robot
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«requirement» . «requirement»
Ajuster la hauteur de SIS RIeNts Renseigner les
«requirement» ‘ coupe Coml'nup_iquer avec ‘ caractéristiques de tonte |
Couper I'herbe i Id="152" S é:mltsateur Id="1.6.1" ‘
Id="1.5" Text = "Reglage s Text = "Informer
Text =" ‘ manuel 30 mim, 40 Text = "Permettre I'utilisateur de la surface |
i ‘ot 60 mm > d'afficher des messages de la parcelle 4 tondre et
e a l'utilisateur sur un donner une estimation
/écran du temps de tonte."
«requirement»
«requirement» Tondre la pelouse de fagon «performanceRequirement»
Mettre L ':aet:non les =T R tome «performanceRequirement | Gravir une pente
- N LA Se déplacer | arefine» Id="1.1.1"
Id="1.5.1 Text = "Le robot tondeuse  p———  _ .. .» P =" : 5
e = Id="1.1 ‘ Text = "Pente jusqu'a
Text = "3 lames' BOSCH est capable de Text =™ 27%."
tondre 400m? de pelouse en - 3
gérant son déplacement et \\ — —
son autonomie" N erefine»
— P . ~

«deriveReqt»

’
’

«requirement»
Permettre une commande par
smartphone
Id ="1.4"
Text = "Le robot communique
avec |'utilisateur par
I'intermédiaire de l'application
"Bosch Smart Gardening" et
d'un réseau GSM."

.

e

Id="1.3"

«requirement»
«requirement»
Doit se repérer de fagon
autonome sur le terrain
Id="1.2"
Text = "Le robot est
capable de se situer sur la
parcelle.”

retourner a sa base pour
recharger se recharger.”

~
~

N
~

Avoir une autonomie sufisante

Text = "Le robot est capable de

' «performanceRequirement»

Connaitre la valeur du
déplacement

Id="1.1.2"

Text = "La précision du
capteur de distance
parcourue doit étre de
+/- 2cm."

|
|
|

Q1 : Lire, sur le diagramme des exigences, la pente maximale que peut grimper le robot tondeuse. A

partir de la Figure 1.6, calculer I'angle de cette pente en degrés.
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«block» ablock»
Interface Homme Machine | Communication GSM ‘ I suﬁo:‘;:: : fisrge
«block» ‘ Tension secteur 230 V
Rotor de coupe |
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T r—— — Fil de contour
\ i U i ) B el
«block» «block» |
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| | F— ||
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o |

Pour la suite du probléme, prendre comme valeur : a = 15°.
Remarque : par symétrie, il ne faut prendre en compte dans la suite de I'’étude que la moitié de la
masse du robot. Soit G le centre de gravité du robot.

Q2 : Exprimer I'action mécanique du poids P sous forme d’un torseur, écrit au point G, dans le
repére (O, x, y, z) de facon littérale, puis numérique. Prendre g =9,81m.s™.

Q3 :Sur le diagramme de flux ci-aprés, compléter les bulles en indiquant la nature des flux échangés
entre les différents blocs.

Dans les conditions d’utilisation, en négligeant les forces aérodynamiques, le théoréme de la
résultante statique, appliqué au robot-tondeuse en projection sur X , donne la relation :

P Crove P P a : angle de la pente
Tgsinat Rove 7 C0sa X B = K, : coefficient de résistance au
roulement
Mot Crotewr | Réducteur | Croue P : Poids du robot-tondeuse (N)
oteur |5 > )
Nréductewr | g, Cinoteur - COUPle moteur (N-m)
Wmoteur roue Croue - COUple sur la roue (N-m)
Mriducteur = ﬂ x K K - rapport de réduction du
Crnoteur réducteur
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Figure 1.7 : Modélisation multiphysique du robot-tondeuse sur un parcours vallonné

Q4 : A partir des relations précédentes, exprimer le couple Croue €n fonction des autres parametres,

en prenant g =9,81m.s.

Q5 : CalculerCmoteur €N prenant g = 9,81m.s2. Conclure.
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