Le moteur a N\
Courant continu ;i

m Le robot réalisé par ton équipe peut se déplacer grace a ses
deux moteurs a « Courant continu ».

L'activité qui va suivre va te permettre de comprendre plus précisément
comment ce type de moteur fonctionne. Tu vas également apprendre ce qu'on
appelle « Un pont en H », qui permet de piloter convenablement les moteurs.
L'activité se déroule en deux parties :

PARTIE 1 : Comprendre le fonctionnement d'un moteur a courant continu.

PARTIE 2 : Comprendre le fonctionnement d'un pont en « H ».

m Le fonctionnement d'un moteur a courant continu.

1)  Aprés avoir ouvert le document ressource « Le moteur a courant
continu» a partir d'Arsene ou de ton bureau, réponds aux questions
suivantes :

Sur quoi doit-on agir pour faire varier la vitesse de rotation d'un moteur courant
continu ?

Autrement dit, une augmentation de ..............ccoeeeeien appliqguée aux bornes
du moteur entraine une augmentation de ..........ccccooeiiiiiiinennnnn. de rotation de
son axe.

Qu'est ce gu'un_micro-contrdéleur ? (Aide-toi d'internet pour proposer une
définition que tu te seras appropriée !)
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Entoure en rouge le circuit intégré qui sert de
Micro contréleur sur la carte « Arduino » :

A quoi va servir notre microcontréleur Arduino
Dans le fonctionnement de nos deux moteurs a
Courant continU 2 ..o,
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2) Compléte le tableau ci-dessous :

MLI : Modulation de Largeur d'Impulsion Tension moyenne en sortie du Vitesse de rotation
V¢=5V micro-contrdleur de I'axe du moteur
O Tension moyenne proche de 0 V O Faible
V+
D H H |7 O Tension moyenne proche de 2,5 V O Moyenne
Ov t . .
O Tension moyenne proche de 5V O Elevée
O Tension moyenne proche de 0 V O Faible
V+
D |_ O Tension moyenne proche de 2,5 V O Moyenne
Ov t , L
O Tension moyenne proche de 5V O Elevée
O Tension moyenne proche de 0 V O Faible
V+
D |7 O Tension moyenne proche de 2,5V O Moyenne
Ov . .
O Tension moyenne proche de 5V O Elevée

1°) Pour chaque MLI, tracer en rouge la tension moyenne obtenue.

2°) Pour chaque MLI, sélectionner la valeur de la tension moyenne obtenue en sortie
du micro-contréleur

3°) Pour chaque MLI, sélectionner la vitesse de rotation de I'axe du moteur.

_Partie 2 # Le fonctionnement du pont en « H ».

[] 1)  Branche la batterie au moteur a courant continu prété par le professeur
comme indiqué ci-dessous, puis inverse les fils (on dit qu'on inverse la
POLARITE) :
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2)

A l'aide de I'animation « Pont en H » du document ressource, compléter le
tableau ci-dessous :

— Indiquer en bleu la position des 4 interrupteurs pour le comportement

indiqué du moteur.
— Flécher en vert le parcours du courant pour chaque comportement du

moteur.
Le moteur tourne dans le
Le moteur tourne dans le i- i
Comportement A ‘ sens  anti-horaire  ou
Le moteur est a l'arrét. sens horaire (sens des | trigonométrique (sens
du moteur ; v .
inverse des aiguilles d'une

aiguilles d'une montre).

montre).

Configuration
du «Pont en H»
permettant le
comportement
du moteur
adéquat.
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ponten « H » :

Un exemple de carte électronique a connecter au
Micro contréleur « Arduino » jouant le réle du
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