Evaluation : Etude du fonctionnement de l’AR drone

	Nom/ Prenom
	Note
	Observation

	
	
	




	Compétences évaluées
	1
	2
	3
	4

	CO3.1. Identifier et caractériser les fonctions et les constituants d’un produit ainsi que ses entrées/sorties
	
	
	
	

	CO3.3. Identifier et caractériser le fonctionnement temporel d’un produit ou d’un processus 
	
	
	
	



Recommandations : Mettre le détail de calcul. Une valeur numérique seule ne peut compter. Ne pas oublier d’indiquer l’unité de la grandeur calculée dans le résultat.

I. Mise en situation 
Un journaliste photographe souhaite prendre des photos aériennes d’une manifestation en cours. Il pense se munir de l’AR.Drone de la société Parrot, qui est le premier quadricoptère (4 hélices) piloté par un appareil mobile ou une tablette.
L’AR drone possède deux caméras, une frontale et une autre verticale. Il dispose aussi de plusieurs fonctionnalités d'auto-pilotage permettant le décollage, l'atterrissage et le vol stationnaire. 
Problème technique : 
Le journaliste souhaite vérifier l’autonomie du drone, pour savoir s’il a besoin d’équiper le drone d’une batterie supplémentaire pour avoir un temps de vol suffisant (au minimum 10mn).
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II. Détermination des énergies et flux mis en jeu 
Le diagramme des blocs internes (IBD) présenté ci-dessous permet de montrer les différents constituants du drone et de définir les différents flux entre les composants.
En vous aidant du diagramme de blocs internes Fig 1 et Fig 2, répondre aux questions :



	 (
Fig.
1
: IBD 
AR.Drone
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Fig.2: IBD carte moteur
	


1. Identifier pour chaque constituant, le bloc fonctionnel auquel il appartient (alimenter/distribuer/convertir/transmettre/ agir)

	constituant
	
	bloc fonctionnel 

	hélice
	[image: http://www.feuvert.fr/Img/FichesFichier/60848789866_HD_1.jpg]
	

	moteur
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	Carte moteur
	[image: moteur]



	

	batterie
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	réducteur
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2. Compléter la chaîne de puissance de l’AR drone suivante à l’aide des éléments de la question précédente.

 (
ALIMENTER / STOCKER
………………………
DISTRIBUER
……………………..
AGIR
………….
      ..……
     ……
Position initiale
 du 
drone
Position finale
 du 
drone
CONVERTIR
…………………..
……..
Chaîne d
e puissance de l’AR drone
)

3. Puis, indiquer au dessus de chaque « flèche » de la chaîne de puissance le flux d’énergie mis en jeu

II. Détermination du rendement du moteur de l’AR drone
Le « dossier technique » du dossier ressources donne les caractéristiques des quatre moteurs intégrés dans l’AR drone, pour un fonctionnement avec une valeur maximale du rendement:


	Modèle de moteur
	Tension U  (V)
	Courant I  (A)
	Vitesse de rotation N  (tr/mn)
	Puissance mécanique
 P (W)

	Moteur électrique type brushless
	12
	1,6
	35000
	15



Rappel de formules:
	Puissance électrique
	Puissance mécanique
	rendement énergétique

	Pélec = U x I 
	Pméca = Cm x Ω , où Ω  = x N
	



 
4. Reprendre la figure ci-dessous sur votre copie et la compléter en faisant apparaitre les termes de puissance d’entrée (absorbée) Pa, et de puissance de sortie (utile) Pu
 (
Moteur électrique
) (
…..
) (
…
.
.
)



5. Calculer la valeur de la puissance absorbée Pa
6. Relever la puissance utile Pu 
7. En déduire la valeur du couple produit par le moteur Cm
8. Calculer le rendement du moteur 

On considère pour la suite la valeur du rendement moteur moteur = 78%
A partir de mesures relevées lors du fonctionnement du drone, le rendement total  de la chaine de puissance complète du drone calculé est total = 45%. 
9. En considérant les différents rendements intermédiaires dus à la chaîne de transmission du drone décrits dans le diagramme ci-dessous, calculer le rendement de la carte moteur carteMot, puis compléter le diagramme avec les valeurs de rendement manquantes.
 (
DISTRIBUER
carteMot
 =
 
…
AGIR
hélice
 = 0.98
   
P
bat
   
P
réduc
Position initiale de l’AR drone
Position finale de
 l’AR drone
CONVERTIR
moteur
 =-
--
….
P
carteMot
ALIMENTER / STOCKER
bat
 = 0,8
TRANSMETTRE
réducteur
 
=
0,9
5
   
P
mot
 =
 0,45
)
10. En déduire la valeur de la puissance Pbat en sortie de la batterie 

Le constructeur de l’AR drone précise dans le dossier technique que le temps de vol maximum du drone est de 12 mn jusqu’à décharge de la batterie. 
Sachant que la batterie sert à alimenter les quatre moteurs des hélices, et que pour respecter ce temps de vol, il faudrait qu’elle puisse délivrer une puissance instantanée au moins égale à 24W.

11. Conclure sur le choix de la batterie utilisée sur l’AR drone ?
1
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