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1. Présentation du produit

Le systéme étudié est le lanceur RoboPro Junior proposé par Tibhar utilisé lors d’entrainements de

tennis de table. Le contexte d’utilisation est décrit par le diagramme figure 1.

Diagramme de contexte
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Figure 1 : Diagramme de contexte du lanceur
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Figure 2 : Lanceur RoboPro

L'éjection d’une balle est réalisée par une association de deux galets (un supérieur et un inférieur)

mis en mouvement dans des sens opposés par des moteurs a courant continu. La balle, située dans le

récipient supérieur, est mise en attente par le sélecteur de balle qui en libére une a chaque fois qu’il

fait un tour. De plus, un systéme mécanique réglable de type bielle-manivelle permet la rotation de

I'ensemble de la tourelle.

Dans I'optique d’introduire un nouveau mode de fonctionnement qui permettrait une fréquence

réglable des lancés des balles, une solution est d’utiliser un actionneur électromécanique de type

solénoide (figure 3). Celui-ci permettra, a chaque impulsion de commande, de libérer une balle.

Figure 3 : Solénoide sélectionné (Référence :
ZHO — 0420S — 05A4.5).

Sa tension nominale d’alimentation est de 5 V et sa résistance de 4,5 Q. Le modeéle équivalent

simplifié en continu de I'actionneur est une résistance.
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Question 1 : Représenter le symbole correspondant au modele équivalent électrique de ce nouveau
composant. Y indiquer les fleches représentant la tension U aux bornes de ce composant ainsi que le
courant i le traversant.

Question 2 : Pour la tension d’alimentation nominale, calculer I'intensité du courant nécessaire a
I’alimentation de cet actionneur.

Question 3 : La puissance électrique consommée d’un composant se calcule en utilisant la formule
P = U I dans le cas d’une alimentation en régime continu. Calculer la puissance électrique
consommeée.

Des mesures ont été effectuées dans des conditions réelles. En moyenne, sur un entrainement d’une
durée d’une heure, le robot est en fonctionnement 35 minutes durant laquelle sa consommation
énergétique globale est de 15 W.h avec le systéeme originel. Celui-ci a une consommation qui
représente 10% de la consommation totale du robot.

Question 4 : Calculer la consommation énergétique en W.h de 'actionneur électromécanique dans
les mémes conditions d’entrainement. En déduire la surconsommation globale qui serait engendrée
par cette évolution.




