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Question 2.

bdd [Modéle] Data[ Robot MR }J

«block»

Systéeme d'inspection téléguidé de cuves de réacteur nucléaire

«block»
Treuil

«block»
Robot MIR

«block»
Module de déplacement du robot

l

«block»

Dis positif d'inspection

}

!

ablock»
Pupitre de commande

«block»
Automate Programmable Industriel

«block»
Carte électronique de pilotage

«block»

Bac d'inspection

«block»

Systéme de plaquage

«block»
Moteur électrique

«block»
Réducteur

«block»

Generatrice tachymétrique

«block»
Ombilical

-

Filin de traction

«block»

Question 3.




req [Modele] Data [ Exigences robot MIRJJ

«requirement»
Exigence globale

d="1"

Text = "Controler les cuves d'une centrale nucléaire”

«requirement»
Localement

Id="1.1"

cuve

Text = "Contréler une zone
donnée de la surface de la

Text = "Avancer entre les
cuves pour changer de
zone a contréler”

«requirement»
Protection thermique

«requirement» -
«requirement»
Changer de zone N B
Lien avec lI'extérieur
Id="1.2 1d="13"

Text = "Efre alimenté en
énergie, en liquide de
refroidissement et

Id="1.4"
Text = "Refroidir les
composants"”

échanger les informations”

«requirement»
Placement

«requirement»
Orientation

«requirement»
Avance

Id="1.1.1"

Text = "Placer l'instrument
de contréle au droit de la
soudure a inspecter”

Text = "Orienter les roues
pour donner au robot la
bonne direction d'avance”

Id="1.2.2"

Text = "Faire tourner les
roues du robot a la vitesse
nécessaire"

«block»

Module de déplacement du robot

«block»
Dispositif d'inspection

: Bac d'inspection

parts

systeme de plaquage : Systeme de plaquage

«block»
Ombilical

Question 4.

om,(p) _
U(p)

gain statique K1 =

Question 5.

HA(p) =

Qm,(p)

constantesaetb:a=

constante de temps T1=




(,OmA(t) =

Question 6.

A

Question 7.

Transformée des équations (1) a (4). Préciser les théorémes utilisés.

Théorémes utilisés :

Question 8.

Comment peut-on qualifier la grandeur cmg sur ce schéma ? :

v

Qma(p)

U(p)

Figure 10a : schéma bloc d’un actionneur

Question 9.




Question 10.
Qm
Hy(p) = 2a(P)

Cmg(p)

gain statique K; = constante de temps T2=

Question 11.

A

Question 12.

Question 13.

Question 14.

v



uestion 15.

Vitesse du chariot en m/s
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Respect du CdCF (oui/non)
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Respect du CdCF (oui/non)
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Espace supplémentaire (préciser le numéro de la question) :




