Moteur du MINDSTORM NTX.

Moteur a courant
continu

Réducteur mécanique
a engrenages

‘ t‘ Codeur optique

Le robot NXT possede trois servomoteurs. lIs permettent au robot de se déplacer ou bien de mettre en mouvement un autre élément du robot
(bras, capteur ultrason mobile ...). Chacun de ces servomoteurs est constitué d’un codeur optique qui permet de connaitre la position
angulaire de I'arbre moteur et donc d’en déduire le nombre de tours effectués, la vitesse de déplacement et la distance parcourue. Par défaut,
les servomoteurs devant mettre en mouvement les roues doivent étre connectées sur les ports B et C. Le troisieme servomoteur sera

raccordé, s’il est utilisé, sur le port A.

3- Moteur Lego Mindstorm

Z1=10 Z22=30 Z3a=40. Z3b=9
Z4a =27 Z4b=10. Z5a=20. Z5b=10. Z26=13 Z7=20
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MOTOR TECHNICAL DATA
VOLTAGE NO LOAD AT MAXIMUM EFFICIENCY STALL
MODELOPERATING] -~ ISPEEDICURRENTSPEEDICURRENT| TORQUE JOUTPUTIEEF| TORQUE |CURRENT
RANGE rpm A rpm A mN.cmg.cm| W % |mN.cm|g.cm A
1?'25506%' 30-120V | 90V | 800| 003 |6600! 013 | 175 [17.8] 061 |s2.9 928 |oa6| 055
1};15401F5_ 30-120V | 60V | 7200 003 6000 014 | 149 152 046 |s42| 8.60 [87.7] 0.68
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SHAFT LENGTH 32.0

WEIGHT : 45g (APPROX) UNIT : mm




