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plus importante. N

La chaine de puissance peut étre décompesée de la maniére suivante. \I — (o )2 3/6
o x3aN’ A Ryl
12V Motoréducteurk Roue suédoise /
— 7
I(A) \w—r/' diamétre=100mm y w - \/
p—
Figure 10 : chaine de puissance partielle. ’szov«. ¢
. . e W= _QZS_.
Quelles que soient les valeurs obtenues précédemment, les données a utiliser sont : 50 4 0_3

- l'action tangentielle@au niveau du contact de la roue avec le sol dans le cas limite aura

pour valeur 8,9 N ; wn % /I/[ ’24-4//5

- vitesse du robot par rapport au sol V=0,55m-s".
7= 20.44

Question 1.6  Déterminer la fréquence de rotation wren rg“s-! puis en tr/ﬁin-’ ainsi que le T

couple Cren N-m en sortie du motoréducteur. Conclure sur le choix du v A0S 51 / ;
moteur fait par I'entreprise (voir figure 11). - T

Les caracteristiques du motoréducteur choisi par I'entreprise sont les suivantes : Z _ )( _ K

Motoréducteur Namki coreless motor ’)4 - ,{ . /Zz W
Modeéle 22CL-3501PG “L = _}
Tension 12V % _ 9 % ) SO A0
Puissance 15W -9y

Réducteur r=1/80 ’J
Vitesse sortie 120 tr-min-? - O (( gg W
Couple fonctionnementnormal | 0,49 N'-m (

Masse 140 a
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Figure 12 : schéma de principe de commande d'une roue en chaine directe. 4/6
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Figure 13 : résultats de la simulation (moteurs M3 et M4) de la chaine de propulsion.
v
4 | ]
m-CeCRrEBEBERODE® A% o T 0

12/05/2025



g 8 8

8

Vitesse (tr/mn)
~n
53

g

5/6

....J\r\ _J\l\-._ L
AT T

0s 5s 10s 15s 20s 25s 30s 35s 40s 45s 50s 55s 60s 65s 70s 75s 80s 85s 90s 955 100s
Consigne |/\|
Vitesse ,7\—|




[ | = (& & v U TPRégulation vitesse PID V2.pd... () O-@®~ — [@ X

Fichier  Accueil Commentaire Afficher Formulaire Protéger Foxit eSign Partager Aide Assistant |A

Démarrer TP Régulation vitess... X g Reduce thefile siz 6/.6
S|

o) Le schéma structurel du calcul réalisé par le programme est le suivant :
Correcteur
% P
N Kp.€,

I
Comparateur
______ I

/ \'
Consigne | = :: n
, ' 4> Ki.z €,
| ! 0
t il
I
|
I
l\

Commande

N -

_________________________

Mesure

La détermination des trois parametres Kp,Ki et Kd dépend des caractéristiques
électromécaniques de I'ensemble du systeme et se fait de fagon empirique.

5.2. Ajustement des parametres pour réguler par uC la fréquence de rotation
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