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Systeme pluritechnologique : aspirateur robot

Performance : vitesse de déplacement

1. Prise en main du systéme pluritechnologique

Le Roomba est un aspirateur robot fabriqué par la société iRobot. La premiére version du
Roomba a été introduite en 2002 et, depuis, plusieurs mises a jour et de nouveaux modéles
ont été mis sur le marché. En 2021, plus de quarante millions d'exemplaires de robots ont
été vendus dans le monde.

Deux brosses
multisurfaces

Puissance d'aspiration

Figure 1 : vue de dessous du processus breveté de nettoyage

Le Roomba a la forme d'un disque de 34 cm de diameétre et 9 cm de haut. Un large
détecteur de choc ainsi qu'un capteur infrarouge sont montés sur la partie avant. Une
poignée et les boutons de contrdle sont logés sur la face supérieure de l'appareil. La face
inférieure comporte deux roues principales a suspension et une roulette multidirectionnelle a
'avant. Le mécanisme d'aspiration est composé de deux brosses contrarotatives facilitant
I'aspiration des saletés. Plusieurs capteurs mesurent la distance du robot par rapport au sol,
si celle-ci est trop importante, cela signifie qu’il se trouve au niveau d’'une marche. Enfin, la
partie arriere accueille le bac a poussiére amovible.

Procédure de mise en marche :

Mettre en fonctionnement l'aspirateur robot, en appuyant une premiere fois sur le bouton
"Clean" présent au centre de l'aspirateur robot pour le sortir du mode veille, puis une
seconde fois pour lancer un cycle de nettoyage.
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2. Performance attendue

req [Modéle] Data[ Aspirateur robot lJ

«reguirement»
Couverture

ld="1.1"
Text ="L'aspirateur robot
doit couvrir plus de 90%

«requirement»
iRobot Roomba

1d="1"

Text ="L'aspirateur robot
doit ramasser la poussiére
de maniére autonome”

«requirements
Déplacement

Id="1.2"

Text = "L'aspirateur robot doit
pouvoir se déplacer en toute

«requirement»
Recharge

«requirement»
Entretien

1d="1.3"
Text = "L'aspirateur robot doit
pouvoir retourner a sa borne

Id="1.4"
Text = "Lutilisateur doit
pouvoir vider le bac de

d’une habitation™ sécurité” de recharge quand c'est poussiére rapidement et
nécessaire” sans effort”
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Surface Vitesse Détection du vide Autonomie Capacité

ld="1.1.1" ld="1.2.1" ld="1.2.2" ld="1.3.1"

Text = “L'aspirateur robot
doit couvrir une surface de
120m™

Text = "L'aspirateur robot
doit pouvoir se déplacer a
une vitesse de 0,3 m/s”

Text = "L'aspirateur robot doit
pouvoir detecter une hauteur
de plus de 2 cm”

Text = "L'aspirateur robot
doit avoir une autonomie de
2h”

Id="1.4.1" ‘
Text = "Le bac doit avoir une
contenance de 0,468L"

Figure 2 : diagramme des exigences

3. Performance mesurée

Protocoles de mesure :

Mesure du diameétre des roues : Mesure de la vitesse de rotation :

Outil : pied a coulisse Outil : Tachymetre

Protocole : Protocole :
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4. Performance simulée

Ouvrir le fichier « Chaine puissance Roomba_éléve.zcos » présent dans le répertoire
« Fichiers Scilab ».

Time 100

Figure 3 : modele multiphysique

Le réducteur (figure 4) est constitué de deux
engrenages a axes fixes. Son rapport de

réduction r est obtenu par la relation : Zmoteur = 9
Z =44

_ Zmoteur . Zroue2 rouet
Zioue1 Zroues Zroue2 = 10

Compléter le bloc correspondant dans le modéle  Zues = 47
multiphysique.

Paramétrer le bloc tension d’alimentation du
moteur avec la tension délivrée par la batterie
Ubat =14,4 V.

Figure 4 : réducteur en sortie du moteur
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