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• Objectifs :

1. Réaliser une maquette

2. Modéliser la maquette

3. Asservir le déroulement 
du papier pour la lecture
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Découverte du projet Objectifs & Maquette

• Problématique :

De quelle manière pouvons-nous
modéliser notre système en vue de
réaliser un asservissement du
déroulement du papier?
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Modélisation du système Schéma bloc et équations du MCC

• Equations du moteur à courant continu: 

• Schéma bloc du moteur à courant continu: 
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Modélisation du système Détermination expérimentale des paramètres du moteur

• Résistance du moteur : 
Essai à rotor bloqué Ω=0
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Valeur ohmmètre :
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• Constante Ke/Kc: Essai à vide 
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• Frottements fluide et sec: 
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• Moment d’inertie équivalent en fonction du temps :

Calcul théorique du moment d’inertie équivalent
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• Energies cinétiques exprimée avec la vitesse du moteur:• Energies cinétiques:
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• Moment d’inertie expérimental : Essai en lâché 

Valeur mesurée (moyenne) : 24 .10.6 mkgJ lâcher
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• Moment d’inertie expérimental : Réponse à un échelon de tension
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Confrontation des différents résultats concernant le moment d’inertie

• Essai en lâcher 

• Réponse à un échelon de tension

• Par le calcul à t=0s 

26 .10.52.9 mkgJéchelon
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• Comparaison des réponses théoriques et expérimentales à un échelon de tension :

Comportement du système Comparaison théoriques/expérimentale

Validation du modèle
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r(t)

Bobine de papier

e

Mise en place de l’asservissement Variation du rayon d’enroulement

Variations du rayon d’enroulement
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Mise en place de l’asservissement Schéma bloc du système avec asservissement

MotoréducteurCorrecteur PI Variations du rayon d’enroulement



15

Mise en place de l’asservissement Paramètres théoriques de l’asservissement
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Conclusion

Pour aller plus loin :

•Ecriture des partitions

•Lecture des partitions 

Bilan du TIPE:

•Prototype d’un orgue de barbarie 
électronique conçu

•Modèle du système réalisé 

•Asservissement mis en place
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Annexe 1 : Programme asservissement
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Annexe 2 : Programme asservissement


