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a) Systeme réel
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a) Caractéristiques des moteurs

e Dans un moteur a courant continu :

U(t) = Ke - w(t) + Ri(t) + L%

J do = Kc-i(t) — Cr(t)

mot —
dt

* Onnéglige I'inductance : L=0H
e Enbloquantlerotor:R=9,96 +0,12 O
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a) Caractéristiques des moteurs
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a) Caractéristiques des moteurs

/. ! Essai a vide :

00028 Cm = Cr + f-w
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a) Caractéristiques des moteurs

*  On effectue un essaie de lacher:

dw
I Fr —Cr, (1)

70
A l'aide d’un pointage on obtient :
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b) Caractéristiques du plateau

On isole {3} (respectivement {2})
® Théoréme du moment dynamique en A suivant Z :

[30031(t) = Cm3(t) — Cr3(t) — f3w31(t) — Iz3wq9(t)
[w21(t) = Cmy (1) — Cry(t) — fwz1 () — Lwqe(t)

On isole {1+2+3}
© Théoréme du moment dynamique en O suivant Z, en posant

[eqw10(t) = —Lwy (1) — I3w31(t) — Cry(t) — frwqge(t)

‘ Ko

Longueurs :
g
OB =r,"X;;

I'; =1,
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b) Caractéristiques du plateau

On considere les composants comme des
cylindres d’épaisseur e = 8 mm.

Masses :

Iv'moteur - 21017 g
Iv'volant = 12;8 g Plateau @ @

Iv'plateau - 130'8 g

Plateau : |, = 2,05.1073 kg.m?
Inertie équivalente : I, = 3,6.1073 kg.m?

Volants d’inertie >
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b) Caractéristiques du plateau

On mesure la période
d’oscillation de I'ensemble, et
on en déduit le moment
d’inertie en O, on le
transporteen G :

TZ
= mgl *
On mesure :
T=0,70s
| =0,098 m
m = 0,552 kg

Donc ¢y = 1,4.107° kg.m?

16



Du systeme réel a la maquette | Modélisation | Loi de commande

b) Caractéristiques du plateau

d
leq d_(: = Cr1 (1)
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b) Caractéristiques du plateau

2 o 2s | 1
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c) Validation
Moteur 2
<
\"\ e Ll
Cr1 * |1 l P In2 Outi %
/r(:‘ g Integrator Outt
\\ Subsystemn
I o s Tﬂuﬁ‘ ’ o Plateau

R=9,9 Q

Kc =0,051 N.m/A
Ke = 0,051 V/(rad/s)

|, =2,05.1073 kg.m?

|, =1,=4,18.10"° kg.m?

[, =3,6.107% kg.m?

Cr, =0,008 N.m
Cr, =Cr; =0,0007 N.m
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a) Avec MatlLab

o e >
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a) Avec Matlab

3,9

temps (s)
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b) Avec Arduino

while (abs{angle-C) > Z)

fSfhcceleration variable, 2 augmente
a = Z¥%gbs(Consigne-abs(angle-C))+5:;
E  ffBerial.println("while"™)

ffhcceleration
if (Cxangle)
= {
pwma += 5;
analoghrite(Va,pwma) ;
delavi{a):
angle = analogRead(pot)
Serial.println{angle);
fFfArret
if (pwma »>= Z50)
= for (int i=0; i<=50; i++)
pwWma —-=5;
=l analogWrite (Va,pwma) ;

Serial.println{angle);
delay(d): // on définitc d @

pwma = 0;
analoghWrite (Va,pwma) ;
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* Sil'angle est supérieur a la consigne, on
accélere le moteur 1

* Quand le moteur tourne a la vitesse
maximum, on l'arréte progressivement
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Conclusion

=
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e
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