Numé AN
uméro
d’inscription \ N
CONCOURS

o COMMUN Nom:

Numéro

de table

Prénom:
Né(e) le

Filiere: MP Session: 2026

Epreuve de: Sciences Industrielles

Emplacement
QR Code

* Remplir soigneusement I’en-téte de chaque feuille avant de commencer & composer
* Rédiger avec un stylo non effacable bleu ou noir

* Ne rien écrire dans les marges (gauche et droite)
* Numéroter chaque page (cadre en bas a droite)
* Placer les feuilles A3 ouvertes, dans le méme sens et dans I’ordre

Consignes

MP7SI

DOCUMENT REPONSE

Ce Document Réponse doit étre rendu dans son intégralité. Les réponses doivent
rentrer dans les cadres prévus, faire une version préalable au brouillon si nécessaire.

Partie | - Etude du déplacement de Bering

Q1. Torseurs cinématiques {V,,1} et {V3,1}.

Q2. Expression littérale du vecteur vitesse V2.
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. Ve Y —_ .
Q3. Valeur imposée a V9 et relation entre w; et wo.

Q4. Relation entre w3 et wqg.

Q5. Forme du torseur {V o} en ligne droite.

Q6. Relation entre w;; et w3; en ligne droite.
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Q7. Relation entre V et wj( en trajectoire circulaire.

Q8. Consignes w;; et w3 en trajectoire circulaire.

Q9. Consignes w;; et w3 en rotation autour du point P et le rapport @2

w3]

Partie Il - Etude du basculement du robot dans un virage

Q10. Explication de yg = 0.

Q11. Expression de x; et de z;.

(espace libre page suivante)
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Q12. 1 (G, M1) en fonction de my,, dy et de hy, dans la base B;.

Q13. GG, en fonction de xg, zg, bc et de hy, dans la base B;.

Q14. Expression du moment d’inertie I;,, suivant I'axe (G, x;) du stator M1.

Q15. R, (1/0) en fonction de R, xg, wio et de m;.

(espace libre page suivante)
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Q16. 5 (G, 1/0) en fonction de E et de w.

Q17. Trois équations scalaires du théoréme de la résultante dynamique appliqué au robot.

MP7SI
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Q18. Roue qui ne touchera plus le sol et valeur de Z; (i=2, 3 ou 4) pour déterminer la vitesse limite.

Q19. Influence de R rayon du virage et de a demi-voie du robot sur V,,,, vitesse maximale que peut
avoir le robot avec deux roues folles avant basculement.

parameétre qui augmente ()

influence sur V,,. (/" ou \)

R/

Vmax

a/

thlX

Q20. Valeurs de z; qui permettent d’éviter le basculement du robot avec une ou deux roues folles.

une roue folle

deux roues folles

Partie Il - Etude de I’asservissement du déplacement

Q21. Transformées de Laplace des équations du moteur et schéma-bloc a compléter.

UMP)@

|cp)

)

|

Qu(p)

Q22. Expression littérale des formes canoniques de H,,(p) et H,...(p) et paramétres caractéristiques

de H,,(p).

(espace libre page suivante)
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Q23. Expression et valeur approchée de I'inertie équivalente ramenée sur I'arbre moteur J..

Q24. Influence de la quantité de peinture sur le comportement du moteur.

Q25. Valeurs et variations des grandeurs de I'asservissement en lacet.
B >0 <0

signe de &g

signe de AQ,

variations de Q,,,

variations de Q,,,4

Q26. Expression littérale de la fonction de transfert H,(p).

716




Q27. Expression littérale de la fonction de transfert en boucle ouverte Hgo(p) de I'asservissement.

Q28. Performances de I'asservissement en lacet non corrigé.

1 j T T T T T T T T T |
0.8 ]
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T 06 i
x| ]
E o) :
_l = -
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O L I I I I T T T T T |
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Temps (s)

Q29. Justification du choix du correcteur.

Q30. Valeurs des coefficients a et 7.
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Q31. Tracés des diagrammes asymptotiques et réels de Bode du correcteur pour K, = 1.
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Q32. Diagrammes de Bode de Hp( corrigée avec K, = 1 ; ensemble des valeurs de K, qui respectent
les exigences de rapidité et de stabilité.
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Q33. Conclusions sur les performances du systéme asservi corrigé.

Lacet B (deg)
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Partie IV - Etude de I’élaboration d’un coin

Q34. Diagramme d’états pour réaliser le coin (a) et le coin (b).

:1couche [ :2couches | :3couches
P; Py P; Piyy
IP’I Ipll
(a) (b)
4 N
®
Avancer
Entry / Ouvrir la buse
Do / Avancer le robot W
Exit / Fermer la buse | Tourner de 90° w
L ® Entry / ®
@ ~ Do / Tourner le robot
de 90°
® (Exit/ @
g J

Si pas de condition de garde ou pas d’action, mettre x dans le tableau.

réalisation du coin (a)

réalisation du coin (b)

condition de garde ®

condition de garde @

action ®

action @
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Q35. et Q36. Position du point Pg pour les coins (c) et (d). Position du point P4 pour le coin (d) et
diagramme d’états associé.

:1couche M :2couches [ :3couches

P; Pis P; Piy
L
Pi_y &
(c) (d)
( ~
o

Avancer )
Entry / Ouvrir la buse |_When (P = Ps) [ Reculer 1
Do / Avancer le robot LDo / Reculer le robot J
Exit / Fermer la buse )

Tourner de 90°

— Do / Tourner le robot
'When (P = Pi+l) N ) de 900

@ *********************** &

Diagramme d’état permettant la réalisation du coin (d)
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Partie V - Optimisation du parcours de marquage

Partie ITC

Q37. Utilité de la variable k.

Q38. Compléter le programme de création du dictionnaire.

k=0

nom_fichier="rugby. txt”
traces ={}
fichier=open(nom_fichier,”r”):

for line in fichier :
if k==0:

k+=1

else :

ligne=line.split ()

traces[. . .]=[P1,P2]

k+=1
fichier .close ()

@ 13/16

MP7SI




NE RIEN ECRIRE DANS CE CADRE

Q39. Script de la fonction distance.

Q40. Donner la signature et la spécification de la fonction PPE.

Q41. Commenter chacune des lignes du code de la fonction PPE.
def PPE(init ,voisin):
dmin=float (”inf”)
for k in voisin:
for j in range(2):
dist_voisin=distance (init ,voisin[k][]j])
if dist_voisin<dmin:
dmin=dist_voisin

(t.p)=(k,j)

return (t,p)

14/16




Q42. Compléter le script de la fonction trajet.

def trajet(init , traits):
parcours =[]
pos_init=init
for k in range(len(traits)):

del traits[. . .]
return parcours

Q43. Utilisation encore possible du dictionnaire traces?

Q44. Justification de la possible solution par la commande tracesl=copy(traces).

Q45. Conséquence sur le choix de I'extrémité la plus proche dans chacun des cas.

Cas a Casb

if dist_voisin<dmin: if dist_voisin<=dmin:

dmin=dist_voisin dmin=dist_voisin
(t.p)=(k,j) (t.p)=(k,j)
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Q46. Dessiner le parcours dans les deux cas en précisant :
- 'ordre de tracé des lignes par un numéro sur la ligne;
- le sens de parcours de la ligne par une fléche sur la ligne;
- les trajets « sans peinture » par un trait en pointillé numéroté et fléché.

Cas a Cas b

©0,0) N (1,0) 0.0) N (1,0)

Quelques syntaxes de manipulation de fichiers en Python

f=open("fichier.txt","r") | ouvre le fichier fichier.txt en mode lecture "r" (read) et
le stocke dans la variable fichier £

line.split() renvoie chaque élément de la chaine 1ine séparé par un
espace dans une liste de sous-chaines.
float (argument) renvoie la conversion de argument en une valeur de type
float.
FIN
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