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I) Principe de fonctionnement
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I) Principe de fonctionnement
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I) Principe de fonctionnement
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Lentille mobile IIT) Création du support expérimental
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II) Présentation de la solution retenue
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IV) Modélisation du systéme de mise au point

Tension en sortie du circuit
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IV) Modélisation du systéme de mise au point
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\ 4

R

pignon

A 4

Correcteur Motoréducteur

Intégrateur —>

Equations caractéristiques du moteur :

U=E+RI Ryignon 1_

do c c k : essa1 a vide
- ]eq dt -~ f R : essal en court-circuit

C; : mesure de I au démarrage du moteur

E=kXw Joq = essai de lacher

- Cp =kxXI



[V) Modélisation du systéme de mise au point

Essal a vide : détermination de K
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[V) Modélisation du systéme de mise au point

Essal en court-circuit : détermination de R

On néglige l'influence de L
Ona U=RI+ E

donc en court-circuit ,on a RI =-E

Pour plusieurs valeurs de w, on determine E donc R

On trouve R =0.79 + 0.03 ()
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[V) Modélisation du systéme de mise au point

Détermination de C;

1\/ch
j— 0

- . dQ
Frin Cp — Cr alalimite de rotatlonE =0

=>Cm=Cf=kXIlim

On reléve I, = 1.31 +0.02 A

On en déduit alors C¢= 6.85+ 0.10 mN. m
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Détermination de J eq

IV) Modélisation du systeme de mise au point
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IV) Modélisation du systéme de mise au point
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V) Etude du correcteur

Correcteur proportionnel
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V) Etude du correcteur

Diagramme de Bode du systeme
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Amplitude (dB)
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correcteur P,

Conclusion

Correcteur PI.

M.A.P. réalisé
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Tension en sortie du circuit (V)
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Annexe : détermination de la fonction de transtert G(p)
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Annexe: modeéle scilab

Bloc optique

Bloc motoréducteur
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