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TD BAC : GENERALITES SUR LES TRAJECTOIRES — ASPIRATEUR SCOOBA 385

1. Compléter la partie C du document réponse DR1 « chaines d’énergie et d’information partielles ».
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et J du robot par rapport au sol, puis les vecteurs vitesses (K0 et "(J.1/0 gyec

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

Voir tracés page 12.
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Avec une échelle de 1cm < 10cm-s™ ', les vecteurs representés doivent mesurer 3 cm.

Sur le document réponse DR2, tracer, pour trois cas de figure, les trajectoires Tke1/0 et Tie1/0 des points K
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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
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.

Calcul du couple moteur (pour deux moteurs) :
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X Msductaur = 295mN-m

Calcul de la vitesse de rotation des moteurs :

Nygoteyr (tr -min~7) = _Neowe _ _ 5716 tr-min"
Mrsducteur

Calcul de la puissance utile en sortie d'un seul moteur :

P = Crnoteur * @moteur

AVEC Wppgeyy = % - 598,58 rad-s™

Donc,
P, = 598,58%2.95 _ og5 9mw
2
En comparant les résultats des calculs avec les données techniques fournies dans le
document technigue DTS5, on conclut que le moteur de réference FK 280PA 10400
convient pour cette application car :

~ Choteur =338 MN-m>15mN-m _

— Nutoteur (tr-min™")=7360 tr -min™" > 5716 tr-min~" _

— tension alimentation comprise entre 8 V et 24 V (compatible avec I'application souhaitée) ;

— encombrement du corps du moteur 30,5 mm x* 242 mm < 35 mm x 45 mm (compatible
avec le volume disponible dans le Scooba) ;

— choix du moteur sur la consommation de courant de 0,19 A (c'est le moteur qui a la plus
faible consommation parmi les trois présentés dans le document technique DTS).
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DOCUMENT REPONSE DR2 : Principe de déplacement

Premier cas : échelle : Tcm < 10cm-s™
translation de direction x, vers l'avant. W(K.1/0) 34

T(K,1/0)
, -
T(J,1/0)
v(J,1/0)
Sens de rotation de la roue droite : rotation dans le sens positif.
Sens de rotation de la roue gauche : rotation dans le sens positif.
Deuxiéme cas : Echelle : 1cm < 10cm-s™
rotation d’axe (/,z,) permettant de tourner a gauche.
v(K,1/0) . Y1
T(K,1/0)
z, X4
T(J,1/0)
v(J,1/0)
Sens de rotation de la roue droite : rotation dans le sens positif.
Sens de rotation de la roue gauche : rotation dans le sens négatif.
Troisiéme cas : Echelle : 1cm < 10cm-s ™
rotation d’axe (/,Z;) permettant de tourner a droite. -
v(K,1/0)
T(K,1/0)
7
T(J,1/0)
v(J,1/0) Z, %

Sens de rotation de la roue droite : rotation dans le sens négatif.
Sens de rotation de la roue gauche : rotation dans le sens positif.




