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Q3 - Vérification des éléments choisis pour respecter le critére de vitesse maximale
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Q4 - Détermination de I’expression de 6¢. Application numérique
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Q8 - Schéma-bloc avec fonctions de transfert manquantes. Valeur numérique de K.. Expression de K,
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Q11 - Prise en compte de la perturbation. Conclusion sur I’asservissement
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Q12 - Théoréme de I’énergie cinétique. Expression de M,,, 7o, €t F,pp

Logle [0} apogalle | doy | g avotfatkl. Lol o paks dondl,
\k.' PRS-V P Prndb vt Lpont- Coprd ol eyl 1
o trable, ?.,.‘s - 2 ( \ ) )
»? ‘: r)l | - (‘T1‘ - C \‘- 3-", A \’-_ﬂ‘;\
= —— (‘ﬂ‘ S CQ » S.q VaX-. N
D ¢
BN S R e
ek e ( leta) 2 4 AT (MR s
: L G, |2 &AW NN T RN WL
o 9 e wt - 1
' (i o) B L} 1YL C (At Cowk ) ol sbends
'Lt; L'k L v LY
T]l \ 7 :-A'-:\
N, = _bi-
\ R

@ 5112




 NERIENECRIREDANSCECADRE

Q13 - Tracé de C,,(¢) pour suivre le profil de vitesse v(¢). Expressions littérales et valeurs numériques

4_\14\/\
e kg kb
... 2 WY : hao . ‘J'\—'\*
T Y T
+ & Olb" |:) v
. s b gl L CLekloTlosk
N (P _____
£ ok 2oy T
A G
P Conl QT kL KT
. . Cw = a x MA\ & JM'*
- L | ) N b Y sk
Sk ) O 8 o TV : & OJ1% N w
Q14 - Couple maximal développé par le moteur. Vérification de 1’adéquation du moteur choisi
L 3 W EEIN-Y /. iYL A5 Yo Ml D @i (2.5 | Anahl
=_E_.;_._ A
- g: r
Dowud L =, h“ - ISPLYS B
B
e\ to .\T AJr WX X)) RETIE o C a1 LG
{ " W ? g
Q15 - Expression de V(A’ € g/0) et V(B’ € d/0) en fonction de V, wg, wy, O,eetr
_(_» Uy A a;k\_sgb )
(Alglola £ | O JOAYC e faN e |4 e At
] [ A= !
< — . = " Ed —-'-— —rly
Qu (;A L% A\, (A;’ —'\ —ip za(n = > _(\_’l"na.l‘\'
P = K K% .“
\ p Tl & > i =\ lal7
\] L N J‘l@) = N D € ALQ\ -h\ ﬂ,lu- » \I. ﬁ‘ 4 (_l . ¥ v \9.1—
= q, F¢ '14
p L . ki - -2 . ol a\ —
D__t. \l A e a'&\' (:\" L '“’ 3 " Q\' \‘
'Da.__w._ \‘7‘ E-e A!\' s -;’ = ( \l .p_:\ SRR} mJ} \g:

6/12




Q16 - Expression de C; et C;
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Q17 - Consignes a imposer sur les roues pour obtenir les déplacements souhaités
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Q18 - Info-bulles a compléter avec les valeurs de w, et w, et les deux transitions
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Q19 - Autre solution mécanique

Q20 - Fonction des moteurs M; et M,. Justification du déplacement des mains

szl s T.roc\o‘“ ) l’ P gAla

n\ﬁ X Gl bt atank du

\ {’\"b '-l K “u\ » AL‘ g‘\i r.t P K AR T ‘,a'\',
‘;w&“i... snedlocd Ol (]

—i

@1 - Calcul du degré d’hyperstatisme du modele proposé et conséquence

A Jl=lE e oi | Be bk by = 48
N v Tel= w2z B
iﬁ///%— // N = A
Z—
3 W APAK 4 Vobe ! M = A
¢ . j < R . AN 4 .
le A&‘ﬁi ' a. r\"u. A"'Qi‘d‘ m:d.( t Y ﬂ‘uf_ ,_L&‘H_Jnﬁ'h:{-&w
Q waMy....... Q) Moty Al Gyt W _

ny

9z,

~
N
"\
AN
=
=
S
Lend
\§/

3
i
o

N

8/12




Numéro \
d’inscription N
o Nom:
l N p Numéro
de table
Comhn Prénom :
INP
Né(e) le
Filiere: PSI Session: 2021

Epreuve de: Sciences Industrielles

* Remplir soigneusement I’'en-téte de chaque feuille avant de commencer & composer
¢ Rédiger avec un stylo non effagable bleu ou noir
Consignes ¢ Ne rien écrire dans les marges (gauche et droite)
* Numéroter chaque page (cadre en bas & droite)
¢ Placer les feuilles A3 ouvertes, dans le méme sens et dans l'ordre

Emplacement
QR Code

PSI7SI
Q23 - Isolement du pot. Expréssion de N; et N,
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Q24 - Démarche de résolution pour déterminer C. Expression de ry. Vérification du motoréducteur
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Q25 - Situation la plus défavorable
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Q26 - Isolement. Equation choisie du principe fondamentale de la statique. Expression de N¢
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Q29 - Détermination de Tp
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Q30 - Détermination des valeurs numériques de T et Np. Conclusion
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Q31 - Détermination de 1’accélération maximale. Durée de la phase d’accélération dans ces conditions
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Q32 - Etats & compléter
Q33 - Transitions a compléter
Q34 - Infos-bulles & compléter
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