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NE RIEN ECRIRE DANS CETTE PARTIE

En décembre 2014, la
sonde japonaise
Hayabusa2 a quitté la
Terre avec a son bord
MASCOT (Mobile
Astéroid Surface Scout),
un atterrisseur développé
par une collaboration
Franco-Allemande.
Mascott s’est posé le 3
octobre 2018 sur
I'astéroide Ryugu.

Cette mission permettra
d’en savoir plus sur la
naissance de notre
systéme solaire
MASCOT est un
atterrisseur.

MASCOT largué sur l’astéroide Ryugu

La mission du robot franco-allemand est de collecter des données sur la composition du sol de I'astéroide

Lancé le3d§tembre 2I:_‘l4 . Antenna Flg 1
Est arrivé prés de I'astéroide fin juin 2018

Moteur ionique
|

Retour sur terre : fin 2020 ii
r'.--." .

Largué a 1h51 GMT

Chute de 51m, environ 20 min, ]

puis s'est posé 3 i— Collecteur
avec plusieurs rebonds

Sonde Hayabusa

Environ 12 h
de batterie ] .
Antenne Avec son mecanisme

MASCOT . Caméra de mobilité, MASCOT

4 instruments : pourra se retourner
de mesures

; ; Mot
Environ10kg / g

Microscope

Magnétométre
Masse
de rotation

Astéroide Ryugu (1999JU3)
Diametre : environ 900 m
~~ Cycle de rotation : Th 36min

Rebonds non controlés .

Le mécanisme de mobilité a deux fonctions :

e Fournir une capacité de retournement pour se positionner dans la bonne attitude pour
effectuer sa mission aprés atterrissage.
e Fournir une capacité de déplacement par "saut" afin de visiter plusieurs sites (3 en 12H de

mission).

Il est constitué d'une masse excentrée au bout d'un bras.

La batterie primaire alimentera les différents systémes de Mascot.

Batterie
primaire
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NE RIEN ECRIRE DANS CETTE PARTIE

req [Modéle] Atterisseur Mascot[ diagramme d'exigences lJ

wrequirements
Attérisseur Mascot Fig 2
Id="1"
Text ="Le module devra se
poser sur Ryugu et
transmetire des mesures”

i N

wreguirements areguirements
Deplacement Energie
ld="1.2" ld="1.3"
Text = "Litilisation d'un Text = "autonome en énergie
systéme avec masse sur Ryugu”
excentrée” " ™
wrefines <gfmes | b -;\r&ﬁn =
| Ry
xphysicalReguirements wphysicalReguirements «physicalReguirements
Masse excentrée Chauffage piles piles
Id="g" Id="12" ld="g"
Text = "Le matériau aura un Text = "Les piles seront Text = "Fonctionnement sur
prix au kg < 100€. 1l aura réchauffées pendant le vol Ryugu d'environ 15h.
une masse volumigue jusqu'a Ryugu.” Faible autodécharge dans
importante” le temps (voyage de plus
de 3ans)"

Question n°1
A partir de la lecture du diagramme figure 2, précise qu’elle est I'exigence qui est associée a ces
photos figure 3.

Résultats de la vérification de la répartition de la température a I'aide d’'une caméra thermique.

31,8°C 1 27,5°C

Question n°2
Pour pouvoir se déplacer et se positionner, Mascot utilise le
systéeme de la figure 4. Pour cela on a besoin de choisir le
bon matériau pour la masse excentrée.
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NE RIEN ECRIRE DANS CETTE PARTIE

Utilise le diagramme d’exigence figure 2 et le tableau ci-dessous pour choisir le matériau qui a
été utilisé pour la masse excentrée ?
Pourquoi le choix de ce matériau, se justifier ?

Masse bl
Matériau Densit Conduy SR S pératur ot € au kg
é é élec fusion

Or 22 Tres 1064°C 34000

bonne
Aluminium 2.7 Trés 660°C 2,2

bonne
Tungsténe 19 bonne 3422°C 35
Acier 8 bonne 1450°C 0,66

Question n°3

Pour piloter correctement de déplacement de Mascot sur Ryugu,
il faut connaitre la position du bras en rotation.

Pour cela on utilise un capteur a effet hall qui permet de savoir si
le bras (métallique) est en face ou non du capteur.

Compléte le diagramme de bloc interne (fig 6) pour la partie 3 effet
chaine d’énergie et chaine d’information.

" iy . . Hall
Tu positionneras les éléments manquants suivants : Capteur a
effet hall, bras, moteur, batterie primaire, masse excentrée, dans
les rectangles suivants :

Fig 5

Tu positionneras les mots suivants : transmettre / Acquérir
/convertir / moduler/ traiter / alimenter/ dans les rectangles Masse
suivants : excentrée

Les difféerentes formes d’énergie sont indiquées entre chaque éléments (EE = énergie électrique,
EM= énergie mécanique).
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ibd [Block] Atterisseur Mazscot [ diagramme de bloc internelJ

| Fig 6
:l lf‘] : systéme de commande
1

LI
: gestion de la puissance
PDCU

EE EE EM EM

Question n°4
On souhaite programmer une simulation du fonctionnement du systéme de déplacement.
Voici plusieurs images qui montrent le fonctionnement du systéme.

La chronologie de ces images montre le mécanisme en action. On commence par la figure 7-
>11.

[TOTDTTT

Position du capteur
a effet Hall

Compléte les programmes associés figures 14 et 15.

La variable bras_dectecte = 1 si le bras est devant le capteur a effet hall. Elle prend la valeur 0
sinon.

Le programme comporte 2 objets. Un programme est associé a chaque objet.
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Scéne

1 arrigre-nlan

X: 240 y: 180 f

d/am

guand est clique

attendre @ secondes
bras capteur_... répéter indéfiniment

si  couleur touchée ? Fig 15
ptetii=y bras_detecte ™[5

Couleur du bras

“act [Activité] diagramme d'activité déplacement[ diagramme d'activité déplacement ]J )
o Fig 16
l— — — — - — — - |
Braz non détecté
- — - I
I
| (Hutatiun de 17 dans le sens horaire) |
| | !
Bras détectd | o |
I X at (Attente 10ms) |
v _ L\ _ J
Arrét de la rotation
du bras
Diagramme d’activité
associé a |I'objet bras
Ma=scot en mouvement
\ A
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Programme associé a |'objet bras

Programme associé a
I'objet
capteur_a_effet_hall




