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TD BAC : GENERALITES SUR LES TRAJECTOIRES — ASPIRATEUR SCOOBA 385

Le robot domestique nettoyeur de sol doit
remplir les mémes 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 :
- Lasurface a nettoyer, limitée a 80 m2 avant recharge ;
- Lanature 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 a la fonction de service « se déplacer en tenant compte des obstacles » du robot Scooba,
un systeme de deux roues motorisées par des moteurs a 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, a I'avant, une roue dite « folle » (non
motorisée) servant uniquement de point d’appui.
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Figure 1: Détail de la roue droite (figure de gauche) et modélisation cinématique de la liaison au sol (figure de droite)

(O,%,y?,%) est le repére lié au sol (0).

(I,Z,Vl,z—l) est le repére lié au chassis (1), | étant le point milieu de I'essieu, et z, =z, .

1. Compléter la partie C du document réponse DR1 « chaines 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 laroue (2) droite) ;
- K(centre de la roue (3) gauche) ;
- I (point milieu de I'essieu).

2. Surle document réponse DR2, tracer, pour trois cas de figure, les trajectoires Tke1/0 €t Tic1/0 des points K

Mican] =Moo =

30cm.s™. En déduire le sens de rotation (positif ou négatif selon Y1 ) des deux roues motrices en
complétant pour chaque cas le document réponse DR2.

et J du robot par rapport au sol, puis les vecteurs vitesses V,y ,,,, etV avec

2. Choix de la motorisation
Afin de choisir le moteur équipant chaque roue motrice, il est nécessaire de connaitre le couple a exercer
par chague moteur dans les conditions les plus défavorables :

- Accélération imposée par le cahier des charges aio=1,5 m.s?;

- 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 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 Cyoteur ;
- Savitesse de rotation ®wmoteur ;
- Satension d’alimentation ;
- Ses dimensions maximales.

Le réducteur finalement adopté a les caractéristiques suivantes :

C..w
) Rendement nréducteur = C S 3 =O,89
Moteur 'wMoteur
. . [0) 1
- Rapport de réduction Iy ceur s _
a)Moteur 57116

Le robot Scooba est un robot nettoyeur qui possede deux réservoirs, I'un pour I'eau propre et |'autre, pour
stocker I'eau apreés le nettoyage. Le volume des réservoirs ne laisse que peu de place pour les motorisations :
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3. Calculer le couple moteur Cuoteur. Sachant que la vitesse de rotation des roues du robot Scooba est de
Nroue = 100 tr.min, calculer la vitesse de rotation du moteur Nyioteur (tr.mint). En déduire la puissance
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utile en sortie du moteur. A partir des extraits d’un catalogue constructeur fournis dans le document
technique DT1, choisir une référence de moteur répondant a 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

Premier cas : Echelle : 1cm < 10cm-s™
translation de direction x, vers 'avant.
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Deuxiéme cas : Echelle : 1cm <10cm-s™
rotation d’axe (/,z;) permettant de tourner a gauche.
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Troisiéme cas : Echelle : 1cm <10cm-s™
rotation d’axe (/,Z;) permettant de tourner a droite.
7
z X1

Sens de rotation de 1a roUE Aroite & .. e

Sens de rotation de laroue gauche @ ........ ...




TD SUR LES TRAJECTOIRES : EXTRAIT DU BAC S-SI 2013

DOCUMENT TECHNIQUE DT1 : Documentation MabuchiMotor

MABUCI

FC-FK-280PA/SA

(& MABUCHIMOTOR

Carbon-brush motors

OUTPUT : 0.4W~19W (APPROX)

Typical Applications Home Appliances

WEIGHT : 35g (APPROX)

VOLTAGE NO LOAD AT EFFICIENCY STALL
MODEL OPERATING A SPEED | CURRENT | SPEED | CURRENT TORQUE OUTPUT TORQUE CURRENT
RANGE timin A t/min A mN-m gam w mN-m gam A
FK-280PA-18165 10~15 12V CONSTANT | 10500 | 0.090 | 9000 0.54 412 42.0 388 28.9 295 3.25
FK-280PA-10400 8~24 24V CONSTANT | 8900 | 0.040 | 7360 0.19 3.38 345 2.60 19.6 200 0.92
FK-2805A-18165 10~15 12V CONSTANT | 12300 | 0.075 | 10710 0.50 3.40 347 3.81 26.3 268 3.40
DIRECTION OF ROTATION
e, 45.1 REF.
1.7 30.5
SHAFT LENGTH 45.0
/_312.6X0.45 TAPPED HOLE
2 PLACES
Usable machine screw length 2.0 max. from
motor mounting surface.
UNIT: MILLIMETERS
VOLTAGE NO LOAD AT EFFICIENCY STALL
MODEL OPERATING Tl SPEED | CURRENT | SPEED | CURRENT TORQUE OUTPUT TORQUE CURRENT
RANGE t/min A t/min A m-m g<m w mN-m gam A
FC-280PC-22125 *1) 8~16 12V CONSTANT | 12500 | 0.090 | 11090 071 4.76 48.6 5.52 42.2 430 5.56
FC-2805C-18180 8~16 12V CONSTANT | 9600 | 0.070 [ 8270 0.43 3.95 40.3 3.42 285 291 2.70
FC-280SC-20150 8~16 12V CONSTANT | 11800 | 0.081 | 10310 0.56 414 422 4.47 329 335 3.90
FC-2805C-16220 8~16 12V CONSTANT | 7900 | 0.055 6780 0.33 3.27 333 232 23.0 234 2.00
DIRECTION OF ROTATION 670 -
i P 13.0 470
ore
—ortel8 jrf,
g =1 ‘-ﬂ.‘
5 F=—yH
-t s — - = 3'
o~
R 2
3.0 REF.
o'
-
@1 3
] [ TERMINAL STRIP
UNIT: MILLIMETERS
Lexique anglais frangais :
Model Référence Current Intensité
Voltage Tension At maximum efficiency Au point de fonctionnement nominal
Operating range Plage opérationnelle Torque Couple
Nominal Nominale Stall Blocage
No load A vide Output Puissance utile
Speed Vitesse de rotation




