
    Présentation du ROBUCAR 
 

    La société française ROBOSOFT commercialise des véhicules automatiques 
« intelligents », électriques et autonomes appelés Robucar. Ce type de véhicule est  destiné 
à évoluer dans des milieux sains ou hostiles pour accomplir des missions spécifiques 
(transports dangereux, déminage). Le Robucar, dirigé par un ordinateur de bord, est 
constitué de deux ponts identiques et indépendants (documents DT2 et DT3).  
      Chaque pont comporte : 

- deux roues entraînées chacune par un motoréducteur électrique repère 2. 
- une commande de braquage animée par un vérin électrique repère 4. 
- un dispositif de suspension à 2 triangles en parallélogramme repères 10 et 11. 

Les motoréducteurs et le vérin sont gérés par des calculateurs en relation avec l’ordinateur 
de bord. 

 
                   Extrait des caractéristiques techniques de la série Robucar 
 
             
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Caractéristiques Robucar  RV100 Robucar  RV200 
Vitesse maxi de déplacement 15 km/h 18 km/h 
Vitesse maxi dans un virage à 90° 6 km/h 8 km/h 
Poids à vide (avec batteries) 3400 N 3400 N 
Poids en charge maxi 5400 N 6400 N 
Garde au sol à vide 180 mm 180 mm 
Garde au sol en charge maxi 100 mm 80 mm 
Vérin électrique de direction DA12-05A65 ? 
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ROBUCAR - RV100
DIRECTION - SUSPENSION

Rp Nb Désignations Matières - Observations
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1 1 Roue
Motoréducteur2 2
Arbre de roue3 2
Vérin électrique de direction4 1
Equerre de direction5 1
Barre de direction6 2
Renvoi de braquage7 2
Codeur absolu de braquage8 1
Codeur de rotation de roue9 2
Triangle de suspension inférieur10 2
Triangle de suspension supérieur11 2
Suspension oléopneumatique12 2

Axe de direction101 1
Roulement à billes bas : 6204 - 47, 20 - 14102b 1

Boîtier de direction103 1
Couvercle104 1
Vis à tête fraisée105 4
Rondelle butée106 1
Vis à tête fraisée107 1
Semelle de direction108 1
Vis HM109 4
Rondelle110 4
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Caractéristiques du vérin électrique 
 
1 - Moteur CC + protection thermique 
2 - Train d’engrenages 
3 - Chape à incréments de 30° 
4 - Boîtier de réduction étanche 
5 - Embrayage de surcharge 
6 - Vis à billes 
7 - Ecrou à billes avec frein de maintien 
8 - Tube d'extension acier inox 
9 - Tube de protection profilé alu 
 
 
 
Sens de déplacement de la tige 
  Sortie :    tension positive 
  Rentrée : tension négative 
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