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TP : DYNAMIQUE DU ROBOT ERICC – LOI DE MOUVEMENT 

Schéma Bloc (le premier bloc est représenté) 

 

 

 

 

Schéma cinématique {chaise – rotor – réducteur à engrenage – poulie/courroie} 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Mesures pour DAC40%  et  calculs 

 

 

 

 

 

 

% 
DAC 

I (A) 𝜔𝑐ℎ𝑎𝑖𝑠𝑒 (°/𝑠) 
𝜔𝑐ℎ𝑎𝑖𝑠𝑒  (𝑟𝑎𝑑
/𝑠) 

𝜔𝑚𝑜𝑡 (𝑟𝑎𝑑/𝑠) (
𝑑𝜔𝑐ℎ𝑎𝑖𝑠𝑒

𝑑𝑡
)

𝑡=0
   (rad/s²) (

𝑑𝜔𝑚𝑜𝑡

𝑑𝑡
)

𝑡=0

 

40%       

Axe  du rotor moteur et du 
pignon entraineur petit 

Axe roue entrainée  
grande, et poulie 
menante petite 

Axe pivot chaise/bâti et 
poulie menée grande 

NOM/Prénom de l’étudiant :  

Poulie menée 
Courroie 

Bâti 

Chaise 

% DAC 
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Tracé du nuage de point (𝝎𝒎𝒐𝒕, 𝑪𝒎𝒐𝒕) et droite de régression 

 

 

 

 

Valeurs de fv et Cfs  

 

 

 

Détermination de l’inertie équivalente de l’ensemble mobile rapportée au rotor moteur 

 

 

 

 

 

 

Inertie équivalente de l’ensemble mobile rapportée à l’axe de lacet 

 

 

 

 

 

Détermination de Cfs au dynamomètre 

 

 

 

 

 

Détermination de fv au dynamomètre 

 

𝜔𝑚𝑜𝑡 (rad/s) 

𝐶𝑚𝑜𝑡 (Nm) 


