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TD BAC : GENERALITES SUR LES TRAJECTOIRES – ASPIRATEUR SCOOBA 385 

 
Le robot domestique nettoyeur de sol doit 
remplir les mêmes fonctions de service que sa 
version industrielle. 
 
L’enjeu, pour le concepteur, est de rendre la 
machine autonome et d’adapter le produit 
aux éléments suivants de son environnement : 

- La surface à nettoyer, limitée à 80 m2 avant recharge ; 
- La nature des obstacles (tapis, meubles, escaliers, etc.). 

 
L’usage de robots aspirateurs se répand assez rapidement du fait du besoin sociétal et des baisses de prix 
constatées. 
 

PRINCIPE DE DEPLACEMENT ET CHOIX DE LA MOTORISATION 

Objectif de cette partie : valider la solution retenue pour le déplacement du robot Scooba, tout en 
respectant les contraintes d’encombrement. 

 
1. Principe de déplacement du robot Scooba 

Afin de répondre à la fonction de service « se déplacer en tenant compte des obstacles » du robot Scooba, 
un système de deux roues motorisées par des moteurs à courant continu, indépendantes, et d’une roue folle 
a été retenu. 
 
La figure 1 présente la modélisation cinématique de la liaison au sol du robot Scooba qui comprend : une 
roue motrice droite (détaillée ci-dessous), une roue motrice gauche, et, à l’avant, une roue dite « folle » (non 
motorisée) servant uniquement de point d’appui. 
 

 
Figure 1: Détail de la roue droite (figure de gauche) et modélisation cinématique de la liaison au sol (figure de droite) 

 0 0 0, , ,O x y z est le repère lié au sol (0). 

 1 1 1, , ,I x y z est le repère lié au châssis (1), I étant le point milieu de l’essieu, et 1 0z z . 

 
 
1. Compléter la partie C du document réponse DR1 « chaînes d’énergie et d’information partielles ». 
Le document réponse DR2 représente le robot Scooba en vue de dessus avec le repérage des points : 
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- J (centre de la roue (2) droite) ; 
- K (centre de la roue (3) gauche) ; 
- I (point milieu de l’essieu). 

 

2. Sur le document réponse DR2, tracer, pour trois cas de figure, les trajectoires TK1/0 et TJ1/0 des points K 

et J du robot par rapport au sol, puis les vecteurs vitesses 1 0( , / )KV  et 1 0( , / )JV  avec 
1 0 1 0( , / ) ( , / )K JV V 

30cm.s-1. En déduire le sens de rotation (positif ou négatif selon 1y ) des deux roues motrices en 
complétant pour chaque cas le document réponse DR2. 

 
2. Choix de la motorisation 

Afin de choisir le moteur équipant chaque roue motrice, il est nécessaire de connaître le couple à exercer 
par chaque moteur dans les conditions les plus défavorables : 

- Accélération imposée par le cahier des charges a1/0  1,5 m.s-2 ; 

- Masse du robot réservoir plein m  4,740 kg. 
 
Le couple nécessaire en sortie du motoréducteur, pour déplacer le robot, a été calculé en utilisant le principe 
fondamental de la dynamique. Les calculs ont donné Cs = 75.10-3 N.m. 
 
Le bloc d’alimentation permet de fournir une tension de 12 V ou de 24 V au moteur. 
 
Pour choisir le moteur il faut évaluer : 

- Son couple moteur CMoteur ; 

- Sa vitesse de rotation Moteur ; 
- Sa tension d’alimentation ; 
- Ses dimensions maximales. 

 
Le réducteur finalement adopté a les caractéristiques suivantes : 
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Le robot Scooba est un robot nettoyeur qui possède deux réservoirs, l’un pour l’eau propre et l’autre, pour 
stocker l’eau après le nettoyage. Le volume des réservoirs ne laisse que peu de place pour les motorisations : 
 

 
3. Calculer le couple moteur CMoteur. Sachant que la vitesse de rotation des roues du robot Scooba est de 

NRoue  100 tr.min-1, calculer la vitesse de rotation du moteur NMoteur (tr.min-1). En déduire la puissance 
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utile en sortie du moteur. À partir des extraits d’un catalogue constructeur fournis dans le document 
technique DT1, choisir une référence de moteur répondant à toutes les exigences.
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DOCUMENT REPONSE DR1 : Chaine d’énergie et d’information partielles 
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DOCUMENT REPONSE DR2 : Principe de déplacement 
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DOCUMENT TECHNIQUE DT1 : Documentation MabuchiMotor 

 

 


