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Problématique

Au cours de ce TP, vous avez eu :
- amodéliser un moteur a courant continu en réalisant des mesures sur le systeme réel
- acomparer les résultats de la simulation avec vos mesures
- arechercher les causes possibles des écarts entre le modele et le réel

Vous avez été amenés a travailler sur I'un de ces supports :

Tapis de course Pilote automatique Robot Rovio

Mesure de la résistance interne du moteur

1% méthode : utilisation d’'un ohmmeétre

2éme

méthode : détermination de la résistance a rotor bloqué

Modeéle électrique équivalent d’'un moteur a courant continu :
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| | Donc lorsque le moteur est bloqué Q=0 et donc E=0
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L ,' A rotor bloqué, on a donc :

N m Protocole expérimental :

> Q/ Raccorder le moteur sur une alimentation variable tout en

w

maintenant le rotor bloqué pour qu’il ne tourne pas. Augmenter
- alors progressivement la tension. Lire les valeurs de U et de |
sur l'alimentation variable. Calculer la valeur de R (R=U,o/l)
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Détermination de la constante de couple

Objectif : déterminer Wmoteur €t E
Protocole expérimental :

I'alimentation variable

Raccorder le moteur sur une alimentation variable. Faire varier la tension
d’alimentation par pas de 5V ou 2V en fonction du systéme étudié. Pour
chaque valeur de tension, lire la vitesse de rotation du moteur a I'aide d’un
tachymeétre. (Une mesure sans contact est préférable & une mesure avec
contact pour ne pas freiner le moteur) et relever la valeur du courant | sur

‘ donc|

Le tachymétre donne des valeurs en tr/min, il faut les convertir en

Tracer E = f(Q)

rad/s

En déduire ke :

E (V) en fonction de Q. (rd/s)
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Détermination du couple de frottement sec C,

.

Protocole expérimental : I(A) |
Raccorder le moteur sur une alimentation
variable. Mettre le moteur en rotation. Limiter
petit a petit le courant jusqu’a I'arrét du
moteur. Relever la valeur de | a ce moment la.
Déterminer C,

| |

3
Cem(N.m)
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Cem(N.m)

Q(rad/sj

Parameétrage du modéle Matlab et comparaison des résultats

[*al Btock Parameters: DC Machine

| pC machine (mask) (link) m
| implements a (wound-field or permanent magnet) DC machine.

For the wound-field DC machine, access is provided to the field
sed as 2 separately evcited,
nnected OC machine.

Armature resistance and induc
[06 0.012)

ance [Ra (ohms) La (H) ]

| spectys Torque constant (i)
| Torque constant (N.mfA)
21 0 skage Srce 18
| || Total inertia 3 (kg.m~2)
1
Viscous friction coefficient Bm (H.m.s)
0

.........
- Coulomb friction torque T (H.m)

0

| st spess (racs)
1

|

[ox ]

Cancel || Help || Apply

Il existe des écarts qui viennent :
- du modéele qui ne tient pas
compte de tous les parametres
comme les frottements, l'inertie,
la charge, la valeur de
inductance...

- des mesures avec des
imprécisions liées aux valeurs
lues et aux appareils de mesure.
Méme si le modéle est
approché, il reste cohérent par
rapport aux mesures




