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MOTOREDUCTEUR

Modélisation des systèmes bouclés.

I Présentation :
[image: image1.png] Etude de la mise en position d’un solide S suivant une direction x par rapport au bâti.
Le schéma cinématique ci-contre présente le mécanisme de mise en mouvement de S.

Le solide S est lié au bâti par une liaison glissière d’axe x.

Le moteur est encastré dans le solide S, l’arbre moteur entraîne l’arbre de sortie au travers d’un réducteur de rapport R.

L’arbre de sortie du réducteur est muni d’une roue dentée (de diamètre (), qui  roule sans glisser sur une crémaillère encastrée dans le bâti.

Le moteur est à courant continu, il se modélise, ici,  par une fonction de transfert du premier ordre de gain statique km et de constante de temps (m.

Données :
· um(t) : la tension de l’induit du moteur L(um(t))=Um(p)
· (m (t) : la vitesse angulaire de l’arbre moteur L((m (t))=(m(p)

· (r(t) : la vitesse angulaire de l’arbre de sortie du réducteur L((r (t))=(r(p)

· (r(t) : la position angulaire de l’arbre de sortie du réducteur L((r (t))=(r(p)

· x(t) : la position linéaire de la crémaillère L(x (t))=X(p)

On pose  :

· R = 0.2

· ( = 200 mm

· Km = 0.3 rad/s/V

· (m = 0.2 s

II Travail demandé :

1) On donne le schéma bloc suivant :
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1.1) Exprimer les fonctions de transfert H1(p), H2(p), H 3(p), H4(p).

1.2) Exprimer la fonction transfert H(p) telle que 


2) Calculer, puis tracer la réponse à un échelon unitaire de tension de cette commande de position.

3) Le concepteur choisit d’asservir cette commande de position.

Un capteur de position angulaire est alors placé en position B. La fonction transfert de ce capteur sera prise égale à l’unité.

Compléter le nouveau schéma bloc représenté ci-dessous (garder l’expression littérale des fonctions de transfert.


4) Calculer pour Kv =1 les performances temporelles  suivantes de ce système (toujours pour une entrée indicielle).

- précision statique.

- temps de réponse par l’intermédiaire de l’abaque ci-dessous.
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5) Tracer alors les diagrammes de Bode de la fonction transfert en boucle ouverte (Kv reste égal à 1)
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