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Exploration des Différents Types de Moteurs en

Robotique
Les moteurs sont des composants essentiels dans le domaine de la robotique, permettant aux robots de se

déplacer, de manipuler des objets et d'accomplir une multitude de tâches. Il est important de comprendre les

différents types de moteurs disponibles et leurs applications dans la conception et la construction de robots.

Dans cet article, nous allons explorer les différents types de moteurs que l'on rencontre en robotique, leurs

caractéristiques principales et leurs utilisations.

Les moteurs à courant continu, souvent abrégés en moteurs DC, sont parmi les moteurs les plus couramment

utilisés en robotique. Ils fonctionnent en convertissant l'énergie électrique en mouvement mécanique rotatif. Les

moteurs DC offrent une rotation bidirectionnelle et sont largement utilisés dans les robots mobiles pour la

propulsion et la direction.

Caractéristiques Principales :

Rotation bidirectionnelle.

Contrôle de vitesse et de direction.

Taille et poids variés pour s'adapter à différentes applications.
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1. Moteurs à Courant Continu (DC)
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Applications :

Propulsion de robots mobiles.

Direction de véhicules télécommandés.

Contrôle de bras robotiques simples.

Les servomoteurs sont des moteurs à courant continu dotés d'un mécanisme de retour de position intégré, ce

qui leur permet de se déplacer avec précision sur une plage d'angles spécifique. Les servomoteurs sont

largement utilisés dans la robotique pour le contrôle de la position et de l'orientation.

Caractéristiques Principales :
Précision de positionnement.

Contrôle de l'angle de rotation.

Généralement limités à une plage de rotation spécifique (par exemple, 180 degrés).

Applications :

2. Servomoteurs
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Contrôle des articulations de bras robotiques.

Orientation de capteurs et de caméras.

Pilotage de gouvernails dans les véhicules autonomes aquatiques.

Les moteurs pas à pas (🇬🇧  stepper motor) sont des moteurs qui se déplacent par incréments discrets, ou pas,

plutôt que de tourner en continu. Ils offrent un contrôle précis de la position et sont couramment utilisés dans les

applications nécessitant un positionnement précis.

Caractéristiques Principales :

3. Moteurs Pas à Pas
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Déplacement par pas discrets.

Contrôle précis de la position.

Capacité à maintenir la position sans alimentation.

Applications :
Imprimantes 3D pour le contrôle des axes X, Y et Z.

Machines CNC pour le positionnement des outils.

Robots industriels pour le positionnement et la manipulation d'objets.

La robotique offre un large éventail de possibilités grâce à la diversité des moteurs disponibles. En tant que

professeur de robotique, il est essentiel de comprendre les différents types de moteurs et leurs applications pour

enseigner efficacement la conception, la construction et le contrôle des robots. Que vous construisiez un petit

robot éducatif ou un système robotique complexe, le choix du moteur approprié est crucial pour le succès de

votre projet. En explorant les différents types de moteurs en robotique, vous pouvez inspirer vos élèves à créer

des robots innovants et passionnants.

Conclusion

© 2025 Mr. Lambrechts https://v2.ttrinfo.be 4 | 4


