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Analyse du couple moteur

Q1. A partir des caractéristiques techniques des moteurs, identifiez les
informations relatives au couple au niveau de la roue. Convertissez-
les en unité du systéme international.

Technical Specifications ‘
Model Gear Motor including Wheel
Article No. COM-Motor01 x Yy :
Shaft 3.6mm two-sided with opening 1.9mm »
Power Supply 3 -9V DC (recommended: 4.5V)

Diameter: 65mm
Dimensions (Wheel)

Width: 27Zmm
Dimensions (Motor) 37.6 x64.2 x 22.5mm
Scope of Delivery Motor, Wheel
EAN 4250236815503
Voltage DC (V) 4.5 6 7.2 9
Current in Idle (mA) 190 160 180 200
Revs per min. in idle (+ 10%) 90 190 230 300
Torque (gf/cm) 800 800 1000 1200

Q2. A la limite de la capacité du moteur,
alimenté sous 6V, connaissant le
diametre de la roue, quelle est la masse
maximale que peut soulever la roue ?

Analyse de la force de frottement au contact roue-sol

Q3. A la limite du glissement du robot, déterminer I'effort appliqué (utilisation d’un
dynamometre)
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Q4. Pesez le robot. Déterminez le coefficient de frottement au
contact roue/sol (rappel : tang = T/N) en négligeant I'effet
de la roue folle.

Q5. Inclinez le support a la limite du glissement du robot. Relevez I’angle avec un rapporteur.
Comparez I'angle mesuré avec I'angle calculé a la question précédente. Concluez.
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