TECHNOLOGIE - Durée 30 minutes — 25 points

Les essais et les démarches engagés, méme non aboutis, seront pris en compte

Robot de maraichage OZ

Document 1
Présentation du Robot de Maraichage Oz

Le robot Oz de la société NAIO est un robot agricole autonome
congu pour permettre aux maraichers de cultiver leurs parcelles de
facon autonome tout en respectant I'environnement.

Il est capable de semer et de désherber avec précision en utilisant
un systeme de guidage GPS, sans recours aux produits chimiques,
ni émission de gaz a effet de serre, le rendant ainsi entierement
écologique.

Question 1 (4 points)
A I'aide du document 1, indiquer a quel besoin répond le robot Oz. Répondre sur le document
annexe 1.

Document 2

req : Diagramme des exigences ) Robot de Maraichage 0z
Le robot Oz permet au maraicher de™ |
pouvoir cultiver ses parcelles de fagon
autonome tout en respectant
& 'environnement . )
T 4
Désherbage mécanique Autonomie Adaptabilité
Le robot doit étre capable flaﬁgtgggﬁ;ﬂrlneeﬂ?d oit &tre de Le robot doit pouvoir s'adapter
de réaliser le désherbage ah. Recharae en 6h aux caractéristiques de la
mécanique du sol. ) 9 parcelle cultivée.
A N X
Modularité Déplacement Sécurité Adhérence
Différents outils doivent pouvoir | | La gestion des deplacements Le robat doit étre capable de Le robot doit pouvoir se
étre installés (herse, bineuses, précis doit &tre contrdlée par une s'arréter en cas de probléme et | | déplacer sur un terrain meuble
disques, lame, vibroculteur). application mobile. d'envoyer une alerte.

Question 2 (4 points)

A 'aide du document 2, indiquer 'autonomie de fonctionnement du robot Oz puis les mesures de
sécurité qui sont intégrées au robot Oz en cas de probleme. Répondre sur le document annexe 1.
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Document 3

Le robot Oz fonctionne en utilisant une batterie pour alimenter la carte de puissance, qui gére
I'énergie envoyée au moteur et réducteur pour le déplacement.

Les informations sur lI'environnement sont collectées par le télémetre (mesure des distances) et
par le gyrométre (mesure des changements d'orientation), puis traitées par linterface de
traitement qui contrdle également le gyrophare pour signaler I'activité du robot.

Question 3 (4 points)
A I'aide du document 3, compléter le diagramme des blocs internes. Répondre sur le document
annexe 1.

Document 4
Données sur le cout énergétique d’un tracteur thermique et du robot Oz pour un hectare

Types de véhicule Consommation d’énergie Prix de I'énergie
Tracteur thermique 8 litres par hectare 1,6 € par litre
Robot Oz 10 kWh par hectare 0,2 € par kWh

Question 4 (4 points)

A l'aide du document 4, aprés avoir calculé le colt & I'hectare des 2 solutions, justifier que
l'utilisation d’un robot de maraichage Oz répond aux enjeux économique et écologique. Répondre
sur le document annexe 1.

Document 5
Le robot Oz a besoin d’'une batterie de 12 V qui lui permet de fonctionner pendant au moins 8
heures. Voici quatre propositions de batteries, avec leur capacité en Wattheures (Wh).

Batterie A B C D
C;apacité (Ah) 100 200 300 400
Energie (Wh) 1200 2400 3600 4800

Question 5 (4 points)

A l'aide du document 5, sachant que le robot est alimenté par une batterie et qu’il recoit une
puissance de 500 W en fonctionnement, quelle batterie permet d'atteindre au moins 8 heures
d'autonomie ? Justifier votre choix par un calcul. Répondre sur le document annexe 1.

Document 6

Le robot Oz est programmé pour se déplacer de maniére
autonome sur un champ.

A l'aide d’une application, le maraicher transmet par Wifi
les coordonnées GPS de départ et d'arrivée au robot.

Le robot Oz démarre au point de coordonnées GPS (x1,
y1) et continue jusqu'au point de coordonnées (x2, y2).
Lorsqu'il détecte une bordure grace a ses capteurs,

il effectue un virage de 90 degrés, avance d'un metre,

puis tourne a nouveau de 90 degrés pour continuer a
semer le rang suivant. Départ (x1, y1)
Ce processus se répete jusqu'a ce que le robot atteigne

le point d'arrét.

Bordure B

Question 6 (5 points)
A l'aide du document 6, compléter le programme sur I'annexe. Répondre sur le document
annexe 2.
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Document annexe 1 - Technologie - a rendre avec la copie

Question 1
Question 2
Question 3
Téléphone
Parcelle Interface de | | portable
a cultiver traitement > | { > s
a compléter
Utilisateur
Gyrometre .

Alimentation

$
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électrique “ Carte de puissance
TTE T W
Le robot se
déplace
Question 4
Question 5
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Document annexe 2 - Technologie - a rendre avec la copie

Question 6

BB se connecter & nouveau au Wi-Fi

Point de départ : GPS x1, y1

Point d'arrét : GPS x2, y2

pour toujours

Point d'arrét GPS = alors
avancer ¥ a o tr/min

avancer ¥ a tr/min

Bordure A détectée alors
tournera droite ¥ -"

avancer v [ o v

tournera droite w @ -
avancer ® a m tr/min

—
avancer ¥ - cm »
tournera gauche w @ -

avancer ® a m tr/min
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