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schéma de la flgure 5 decnt les éléments de Ia chaine de puissance assoc?ee au
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Lorsque le robot gravit M nte de 12 %, il %mnr sedéplacer a la vitesse constante

A

de 3 km-h-'.

Question 1.1 Montrer que la vitesse de rotation du moteur est de 577 tr-min""peur une
vitesse de déplacement de 3 km-h-'. Conclure sur la capacité du moteu
a atteindre cette vitesse.
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Question 1.5
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