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Diplome National du Brevet — Session 2016
Examen Blanc

EPREUVE DE MATHEMATIQUES ET DE SCIENCES EXPERIMENTALES ET TECHNOLOGIE
SOUS-EPREUVE DE TECHNOLOGIE
Série Générale

Durée : 30 min sur 25 points
Le sujet est composé de 4 pages.
Les candidats doivent composer sur ce document. L'ensemble des documents est a rendre.
Les candidats doivent rédiger chaque réponse lorsqu’il dispose d’une partie prévue a cet effet.
Les candidats apporteront un soin particulier a la maitrise de la langue francaise.

La partie Technologie est notée sur 150 points puis la note sera ramenée sur 25 points.

Les compétences de Technologie évaluées dans cette épreuve sont :

M13 | Analyser le fonctionnement et la structure d’'un objet, identifier les entrées et sorties

M14 Identifier les flux d’énergie et d’'information sur un objet et décrire les
transformations qui s’'opérent

123 Ecrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des événements
extérieurs

Toutes les compétences seront évaluées sur 50 points :

10 points 25 points 40 points 50 points

Maitrise insuffisante Maitrise fragile Maitrise satisfaisante Tres bonne maitrise

Crédits photos et informations pour ce sujet :
https://fr.wikipedia.org
https://www.nasa.gov/




1. EPREUVE DE TECHNOLOGIE

1.1. Présentation de I'objet de I'étude

En 2003, la NASA a envoyé sur la planéte Mars 2 robots MER (Mars Exploration Rover) : MER-A
rebaptisé Spirit et MER-B rebaptisé Opportunity. Ces robots d’exploration pesent 185 kg et peuvent
atteindre une vitesse de 5 cm/s.

Notre sujet d’étude portera uniquement sur le robot Spirit :
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Spirit est un robot équipé de 6 roues. Chaque roue possede son propre moteur. L’'ensemble est
alimenté par I'énergie solaire. Spirit est autonome en énergie. Il est équipé de 1,3 m2 de panneau
solaire. Cette énergie est stockée dans une batterie lithium-ion. Elle permet a Spirit de rouler environ
4 heures par jour martien.

Spirit est équipé de 2 paires de caméras monochromes (zone repérée en rouge sur le schéma) qui

lui permettent de voir en relief (sur le méme principe que les yeux humains) et de détecter des
obstacles. Une paire « regarde » vers I'avant et une paire « regarde » vers l'arriere.

Il est également équipé de plusieurs capteurs sur le chassis permettant de déterminer si le robot se
trouve dans une position dangereuse (inclinaison importante, suspension fortement sollicitée).

L’ordinateur de bord recoit 'ensemble des informations et prend des décisions de fagon autonome.



1.2.Etude de la fonction « Déplacement »

M13 Analyser le fonctionnement et la structure d’un objet, identifier les

; : .. 150
entrées et sorties

Quels éléments permettent a Spirit de se déplacer sur le sol de Mars ?

1.3.Etude des chaines d’information et d’énergie pour la fonction « Déplacement »

Identifier les flux d’énergie et d’'information sur un

M14 objet et décrire les transformations qui s’opérent

.. 150

Compléter le schéma ci-dessous en utilisant les informations du paragraphe 1.1 :

Chaine d’information

Acquérir (éléments de
détection) :

Traiter (élément de
prise de décisions) :

Communiquer (éléments
de transmission de

|:> linformation) :

D
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Chaine
d’énergie

Convertir (la
lumiere en

électricité) : :

Stocker

(Pénergie) :

Distribuer
(commande

I'arrivée en
Y énergie) :

Convertir
(produit le
mouvement de
déplacement) :

Transmettre
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1.4.Programme de la fonction « Déplacement »

Ecrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des /50

123 | . -
événements extérieurs

Description de la fonction « Déplacement » de Spirit :

Le rover peut se déplacer tant que le niveau de sa batterie est supérieur a 50%.
Lorsqu’il détecte un obstacle a moins de 100 cm, il utilise le bloc « Evitement d’obstacle ».

Vous trouverez ci-dessous les blocs et variables existantes :

Niveau de la batterie Cette variable contient un chiffre en % allant de 0 a 100.

Cette variable contient une valeur en centimétre

Obstacle détecté 3 l'avant du rover | . ,
correspondant a la distance entre le rover et 'obstacle.

Cette variable contient les valeurs ci-dessous :
Etat du chassi » Etat du chéssis = 0 si pas de probléme
» Etat du chéassis = 1 si probléme détecté
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Ln
Ln
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Ce bloc a été crée pour gérer le fonctionnement des 6
moteurs.

définir | Stopper Ce bloc a été créé pour stopper les 6 moteurs.

Ce bloc a été créé pour gérer 2 problemes :
» La présence d'un obstacle face a Spirit

dafinir Gestion des problémes ~
* Ou la position dangereuse du rover.

Compléter le programme ci-dessous :

repeter jusqua N < E
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sinen

Gestion des problémes




