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Figure 4 : relevé de la position angulaire en roulis du multicoptére en fonction du temps
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Servomoteurs POU( f i Jtﬂj}-e — JQ,},—
Un servomoteur est un systéme eélectromécanique, | asservi_en Qusition,f servant a | _
actionner les parties mobiles d'un modéle-réduit, et répondant a une commande externe " ‘\ P ’ /

de type MLI (modulation & longueur d'impulsion) géneralement fransmise par une NI UL ;! fOLL'“ q/"‘ ‘
radiocommande. C'est la largeur de ces impulsions, générées périodiquement, gui

détermine la position angulaire de |'axe de sortie (figure 1).

, ack use bouvels 242
L'amplitude angulaire d’'un servomoteur varie généralement de 90° a 180" (pour une
largeur d'impulsion qui varie entre 1 ms et 2 ms) et dépend du modele utilise.
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Un servomoteur est constitué notamment d'un moteur électrique & courant continu, d'un
réducteur & engrenages, d'unfgotentiom_ét_r_e,__g‘e recopie Imonté sur l'axe de sortie du | { r ' (_g m‘lh}
servomoteur et d'une carte électronique qui interprete le signal d'entrée et commande le | o R gLL o 5 g
moteur jusqu'a ce que la position angulaire voulue soit atteinte)
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Caractéristigues des servomoteurs utilisés dans la nacelle AV200.

Attention, la vitesse est exprimée par la durée nécessaire au servomoteur pour effectuer f/ o) j,m e~ O~ ,L(r e~ C¢
une rotation de 60°, € 9 f

106° {1ms — 2ms) 2ms}
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