
 Messieurs,  
 
 Nous envisageons d’acquérir un robot qui permette d’observer des lieux 
inaccessibles à l’homme par l’intermédiaire d’une caméra embarquée. 
 

 Cet engin devra permettre la fixation d’une caméra sans fil dont les références 
seront communiquées ultérieurement. 
 
 Il devra être télécommandé par l’utilisateur avec une portée d’une dizaine de 
mètres. Ses déplacements seront observés par l’intermédiaire d’un écran de contrôle. 
 
 Le système de commande devra comporter une fonction d’assistance automatique 
d’approche à 10 cm d’une cible afin de déterminer précisément ses dimensions. 
 
 Le robot devra disposer d’une autonomie d’énergie d’une trentaine de minute. 
 
 Il devra évoluer dans un environnement de faible luminosité (<3 lux) et devra 
pouvoir s’infiltrer dans des passages de dimensions réduites (jusqu’à 900cm² de 
section), sur des surfaces planes ou inclinées (jusqu’à 20%), lisses ou accidentées. 
 
 L’engin devra supporter des conditions atmosphériques hostiles à l’homme (gaz 
toxiques, températures entre –10 et 80°C) et résister à de faibles écoulements d’eau 
ainsi qu’à de légers chocs. 
 
 Les manipulations d’usage devront être facilement réalisables. 
 
 La solution devra être solide, fiable et démontable, afin de pouvoir aisément 
assurer la maintenance des pièces qui la constituent. 
 
 On veillera à assurer la sécurité avec une alimentation en très basse tension. 

 
 Par souci d’écocitoyenneté, on privilégiera des solutions durables au niveau 
environnemental. 
 
 Enfin, le coût de l’ensemble ne devra pas excéder un montant de 200€ TTC (hors 
caméra). 

 
Le gestionnaire du collège 
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EǆeƌĐiĐe ϭ : Cahieƌ des Đhaƌges d’uŶ ƌoďot eǆploƌateuƌ. 
 Vous ġtes ĐhaƌgĠ de ƌĠaliseƌ le pƌototǇpe d’uŶ ƌoďot eǆploƌateuƌ ƌĠpoŶdaŶt à la deŵaŶde Đi-dessous :  

ϭ. EŶoŶĐeƌ le ďesoiŶ eǆpƌiŵĠ liĠ à l’uilisaioŶ d’uŶ ƌoďot eǆploƌateuƌ :  
 

 

 

A qui cela rend-il service? Sur quoi cet objet agit-il ? 

Dans quel but utilise-t-on cet objet ? 

Permettre à  
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ϯ. Des tests oŶt ĠtĠ efeĐtuĠs suƌ le pƌototǇpe. La vitesse de dĠplaĐeŵeŶt ŵesuƌĠe est de ϭϬϬ ŵŵ/s. 
 Cete peƌfoƌŵaŶĐe est-elle aĐĐeptaďle ? Jusiiez votƌe ƌĠpoŶse. 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………. 

CoŶtƌaiŶtes Cƌitğƌes d’appƌĠĐiaioŶ Niveauǆ  

Le ƌoďot doit peƌŵetƌe à l’uilisateuƌ 

d’eǆploƌeƌ des lieuǆ iŶaĐĐessiďles 

 Vitesse de dĠplaĐeŵeŶt 

 TǇpe d’eǆploƌaioŶ 

 Mesuƌe d’uŶe iŵage 

 ϭϱϬ ŵŵ/s ŵaǆiŵuŵ 

 VisioŶŶage eŶ teŵps ƌĠel 

 AppƌoĐhe autoŵaiƋue de l’oďstaĐle 

FPϭ 

FCϭ 

Le ƌoďot doit ġtƌe ĐoŵŵaŶdĠ paƌ 

l’uilisateuƌ 

 Mise eŶ seƌviĐe du ƌoďot 

 EƌgoŶoŵie 

 

 MaŶuelle 

 CoŵŵaŶdes siŵples aveĐ visioŶŶage 

des dĠplaĐeŵeŶts 

FCϮ Le ƌoďot doit Ġvolueƌ daŶs les lieuǆ 

 EspaĐe aĐĐessiďle 

 IŶĐliŶaisoŶ 

 LuŵiŶositĠ 

 Etat du teƌƌaiŶ 

  ……………………………………………………. 

  ……………………………………………………. 

 …………………………………………………….. 

 Lisse ou aĐĐideŶtĠ 

FCϯ Le ƌoďot doit ƌĠsisteƌ à l’eŶviƌoŶŶeŵeŶt 

 RĠsistaŶĐe auǆ ĐhoĐs 

 ………………………………………………………. 

 CoŶdiioŶs atŵosphĠƌiƋues 

 ………………………………………………………. 

 LĠgğƌetĠ 

 Faiďle ĠĐouleŵeŶt de l’eau 

 ……………………………………………………….. 

 ……………………………………………………….. 

Ϯ. EŶ foŶĐioŶ de la deŵaŶde eǆpƌiŵĠ paƌ le gesioŶŶaiƌe du Đollğge, ĐoŵplĠtez l’eǆtƌait du Đahieƌ des Đhaƌges 
eŶ dĠiŶissaŶt les ĐoŶtƌaiŶtes FCϮ et FCϯ. 

EǆeƌĐiĐe Ϯ : AŶalǇse du foŶĐioŶŶeŵeŶt d’uŶ ƌoďot eǆploƌateuƌ. 
   

  Pilotage du ƌoďot eǆploƌateuƌ :  
TĠlĠĐoŵŵaŶdĠ paƌ l’uilisateuƌ à l’aide d’uŶe tĠlĠĐoŵŵaŶde iŶfƌaƌouge ;ϭͿ, le ƌoďot pƌĠlğve des iŵages 
Điďles Ƌu’il ƌeŶĐoŶtƌe gƌâĐe à sa Đaŵeƌa eŵďaƌƋuĠe ;ϭϮͿ. 
 Pƌise de vue de la Điďle :  

A l’appƌoĐhe d’uŶe Điďle, uŶ Đapteuƌ à ultƌasoŶs ;8Ϳ ŵesuƌe la distaŶĐe et eŶvoie uŶ sigŶal à uŶ 
ŵiĐƌoĐoŶtƌôleuƌ ;ϯͿ Ƌui tƌaite les iŶfoƌŵaioŶs et ĐoŵŵaŶde, paƌ l’iŶteƌŵĠdiaiƌe d’uŶ ĐiƌĐuit de puissaŶĐe 
;ϰͿ, l’aƌƌġt des ŵoteuƌs ;7Ϳ. 

 

 

Repğƌe DĠsigŶaioŶ Repğƌe DĠsigŶaioŶ 

 TĠlĠĐoŵŵaŶde iŶfƌaƌouge  Moteuƌ 

 CiƌĐuit iŵpƌiŵĠ de pƌototǇpage  Capteuƌ à ultƌasoŶs 

 MiĐƌoĐoŶtƌôleuƌ  RĠĐepteuƌ iŶfƌaƌouge 

 CiƌĐuit de puissaŶĐe ;ĐoŵŵaŶde ŵoteuƌͿ  Roue 

 AĐĐuŵulateuƌs  CheŶille 

 IŶteƌƌupteuƌ  CaŵĠƌa 
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ϭ. CoŵplĠteƌ la ƌepƌĠseŶtaioŶ foŶĐioŶŶelle Đi-dessous eŶ iŶdiƋuaŶt le Ŷoŵ des ĠlĠŵeŶts du ƌoďot 
eǆploƌateuƌ Ƌui ƌĠaliseŶt les foŶĐioŶs teĐhŶiƋues.  

FoŶĐioŶ ateŶdue SoluioŶs teĐhŶiƋues FoŶĐioŶs teĐhŶiƋues 

Peƌŵetƌe au ƌoďot 
d’Ġvolueƌ suƌ les 

lieuǆ 

DĠlivƌeƌ les ĐoŶsigŶes 

ReĐevoiƌ la ĐoŶsigŶe 

TĠlĠĐoŵŵaŶde  

………………………………. 

………………………………. 

CiƌĐuit ĠleĐtƌoŶiƋue 

Piste du ĐiƌĐuit iŵpƌiŵĠ 

………………………………. 

CiƌĐuit de puissaŶĐe 

………………………………. 

……..………… + ĐheŶilles 

Mesuƌeƌ uŶe distaŶĐe 

Tƌaiteƌ les iŶfoƌŵaioŶs 

TƌaŶsŵetƌe les iŶfoƌŵaioŶs 

TƌaŶsŵetƌe le ŵouveŵeŶt 

GĠŶĠƌeƌ le ŵouveŵeŶt 

CoŵŵaŶdeƌ les aĐioŶŶeuƌs 

AliŵeŶteƌ eŶ ĠŶeƌgie 
Assuƌeƌ le 

dĠplaĐeŵeŶt 

Piloteƌ le ƌoďot  

Ϯ. CoŵplĠteƌ la ĐhaîŶe de l’ĠŶeƌgie et la ĐhaîŶe d’iŶfoƌŵaioŶ du ƌoďot aveĐ le Ŷoŵ des ĠlĠŵeŶts pƌĠseŶts suƌ 
le dessiŶ du ƌoďot. 

……………………. TƌaŶsŵetƌe 

MiĐƌoĐoŶtƌôleuƌ  Pistes de ĐiƌĐuit iŵpƌiŵĠ 

PƌĠseŶĐe 
d’uŶe Điďle 

…………………... 

…………………… IŶteƌƌupteuƌ  ………………….. …………………… 

AĐƋuĠƌiƌ 

……………………

AĐƋuĠƌiƌ 

……………………

Oƌdƌes 

TƌaŶsŵetƌe …………………... Distƌiďueƌ …………………... 

CiƌĐuit de puissaŶĐe 

CoŵŵaŶde  
ŵaŶuelle 

TĠlĠĐoŵŵaŶde 
iŶfƌaƌouge 
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PROGRAMME A PROGRAMME B 

EǆeƌĐiĐe ϯ :  
 

UŶ ƌoďot se dĠplaĐe à uŶe vitesse « V » gƌâĐe à uŶ Đapteuƌ ultƌasoŶs : 
- si le Đapteuƌ ultƌasoŶs dĠteĐte uŶ oďstaĐle à ŵoiŶs de ϭϬ Đŵ, le ƌoďot ƌeĐule peŶdaŶt Ϭ,5 seĐoŶde;  
- si le Đapteuƌ ultƌasoŶs dĠteĐte uŶ oďstaĐle eŶtƌe ϭϬ et ϮϬ Đŵ, le ƌoďot touƌŶe à gauĐhe;  
- si le Đapteuƌ ultƌasoŶs dĠteĐte uŶ oďstaĐle à plus de ϮϬ Đŵ, le ƌoďot ĐoŶiŶue à avaŶĐeƌ. 
 Paƌŵi les deuǆ pƌogƌaŵŵes Ƌui suiveŶt, uŶ seul peƌŵet au ƌoďot de se dĠplaĐeƌ de ŵaŶiğƌe autoŶoŵe. 
 

ϭ. PƌĠĐiseƌ à Ƌuelle valeuƌ est iŶiialisĠe la vaƌiaďle « V » Ƌui paƌaŵğtƌe la vitesse : …………………………………… 

 

Ϯ. DĠteƌŵiŶeƌ leƋuel des deuǆ pƌogƌaŵŵes est fauǆ et jusiieƌ votƌe ƌĠpoŶse 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………... 
………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………. 
………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………….
………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………... 
………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………. 
………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………. 
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