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Codeur du robot Scooba i
™D

Le robot Scooba lave et seche le sol de fagon autonome.
Il détecte les obstacles grace a ses capteurs et modifie
sa trajectoire pour les éviter. Lorsque sa batterie est
déchargée, il retourne a sa base de fagon autonome.

Constitution d’une roue motrice du robot Scooba

I Codeur [e=- Moteur *| Réducteur —*| Roue
7 impulsions / tour  Le codeur est lié au Rapport de Rayon : 2,15 ¢cm
rotor moteur réduction : 1/57

Le codeur possede sept ailettes qui coupent une barriére infrarouge. La carte électronique

recoit sept impulsions par tour de moteur.

Q1. En utilisant les informations fournies, calculer le nombre d’impulsions
recues par la carte électronique du robot Scooba pour un tour de roue. En
déduire la précision du contréle qui est la distance parcourue pour une impulsion

du codeur.
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