SERVOMOTEUR

1. Présentation

Le servomoteur est utilisé en modélisme afin de produire les mouvements nécessaires aux
déplacements des organes de direction. Il est commandé par l'intermédiaire d'un récepteur
radio, cette particularité justifie les principes de commande dont nous allons parler ci-dessous.

Le moteur produit un déplacement angulaire qui s'étend de —45° a +45°,

Nous allons nous intéresser au principe de commande puis au principe de production du

déplacement angulaire.

Roue le corps contient un moteur a courant continu, un
+45° réducteur et une électronique de commande.
La roue posséde une série de trous, elle permet la
transmission du mouvement par une tringlerie.

Corps -45°

2. Principe de commande

Il s'agit de commander un déplacement angulaire allant de —45° a +45°.

Le moteur doit donc étre capable de tourner dans les deux sens de rotation et de suivre les
consignes de position avec la contrainte supplémentaire d'avoir un déplacement proportionnel a
la commande. La capacité de suivre une consigne est obtenue par des techniques regroupées
sous le terme d'asservissement.

Un des moyens possibles est d'utiliser une tension variant de —9V a +9V ce qui permet de
déterminer le sens et I'angle de rotation. Cette technique est possible avec une commande
filaire mais trop compliquée pour une transmission des informations par radio.

Les informations sont transmises par des durées.

Aprés avoir fixé une durée neutre, il est possible de donner les informations sens et angle en
modulant la durée de I'impulsion de commande autour de cette durée.

A ‘ . position neutre le signal de commande doit étre périodique de
— période d'environ 20 ms. La durée neutre est de 1,5
ms. Une durée plus courte engendre un
t déplacement dans un sens. Le déplacement dans
‘ - l'autre sens est consécutif a une durée plus longue.
0 +1,5ms 20ms La durée minimale de limpulsion est 1 ms alors
A ‘ ‘ gue la maximale est de 2 ms.
|— t
|

.. sens et angle

L'émetteur doit étre capable de produire le signal ci-dessus, plusieurs méthodes sont
possibles. Nous pourrons faire des essais a l'aide d'un NE555.
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3. L'architecture interne

Un servomoteur contient un moteur & courant continu, un réducteur a roues dentées a axes
paralleles et une électronique de commande.

L'alimentation et la commande se font par un céble de trois fils, un commun, un fil
d'alimentation et un fil de commande. Les couleurs sont conventionnelles pour un constructeur.

3.1. Inversion du sens de rotation du moteur

| | La tension d'alimentation étant unipolaire, il faut
H1 H2 une utiliser une disposition classique modélisée ci-
contre.
En fermant H1 et H3, on obtient un sens de
rotation, la fermeture de H2 et de H4 donne l'autre
E sens.
Les interrupteurs sont réalisés par des transistors.

\ H4 \ H3
3.2. Le décodage de lI'information position
AU Le récepteur contient un générateur de

signal comparable a celui de I'émetteur qui
Emetteur fournit une impulsion de largeur variable
> comme le montre le chronogramme ci-contre.
Au HR) |__€_;1 largeur de l'impulsion est fqnctpn de la

position du curseur d'un potentiométre. Ce
- i > derr_li_er est solidaire de l'arbre de sortie. La
Recepteur t position angulaire du servomoteur est donc
connue et traduite, elle aussi, en une durée.
L'électronique réalise la somme des signaux

A
! A Somme _I provenant de I'émetteur et du récepteur.
B t

> Nous voyons apparaitre deux zones, A et
B qui fournissent les renseignements souhaités, le ses de rotation et l'angle représentatif de
l'erreur de position entre la consigne et la position réelle. Il suffit de commander les
interrupteurs de la figure du 8 3.1 pour faire tourner le moteur afin de réduire I'erreur. en effet,
lorsque I'arbre moteur tourne, il entraine avec lui I'axe du potentiométre qui fixe la largeur de
I'impulsion du récepteur. La rotation cesse quand I'erreur A ou B disparait. Les fleches indiquent
le sens de déplacement.
Le générateur contenu dans le récepteur doit étre synchronisé au signal provenant de
I'émetteur. Le front montant de ce dernier déclenche le fonctionnement du générateur local au
récepteur.

3.3. Additionneur de tensions

La tension venant de I'émetteur est additionnée a celle

Récepteur . - o -’
venant du récepteur par deux simples résistors de méme
résistance.
[
C) C) Somme
Emetteur
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