SSI TP MODELISATION DU MOTEUR A COURANT CONTINU

1. Le modeéle causal d’un moteur a courant continu

Modéliser un moteur a courant continu (MCC) suppose établir la relation entre sa vitesse de rotation
et la tension appliquée a ses bornes.

Vitesse de rotation
B

Tension
B

Les équations du MCC sont données ci-dessous : U

di(t)

ult)=elt)+R-i(t +L
elt)=K,w,(t)
dw,lt)

PFD J ‘:}';' L=C,(t)-C,(t)-f w,(t)

Cnlt)=K,i(t)

ult) =tension appliquée aux bornes du moteur [V]

elt) = force électromotrice [V] A. Spécifications techniques du motoréducteur FIT0520

ilt) =lecourant [A]

[t] =1le ) o
C,,...[._I le couple n'u?lcur [N.m] SPECIFICATION
C,(t] =le couple résistant [N.m]
w,(t)] =lavitesse de rotation du moteur [rad/s] :
R = la résistance des armatures du moteur [£2] 1o loac PM@0.1A

L =Tinductance des armatures du moteur [H] Y O j0ac O [Rom [ LM TS O
- . 2 wer point: Load 1.8Kg-cm / 160RPM /7 2W / D.BA
J =Tinertie du moteur [kg.m’]
f = coefficient de frottement [N.m.s]
Hall Resolution: Hall Resolution 11x Precision Reduction Ratio 204 = 224 4PPR/ RPM

K, = constante du couple moteur [N.m/A]

m Dimension: 50 * ®24.4 mm / 1.97 * ®0.96inches

K, =constante de force électromotrice [V.s/rad] Weight: 96g

TRAVAIL A REALISER : Construire le
modéle causal et acausal pour le moto-
réducteur FIT0520.

La figure ci-contre donne la vitesse de
sortie mesurée du moto-réducteur

N; (tr - min™1) en fonction du temps
(s). Modifiez les paramétres des modéles
pour vous en approcher au plus prés.
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