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systemes dynamigques

Actionneurs et systemes electromagnetiques
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Exemple: systeme reluctant
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xemple systeme reluctant (mesures)

Iﬁ File 1 vertical +=* Timebase I Trigger & Display # Cursors El Measure B Math | Analysis X Utilities @ Support

Fy
(M1 (M2 | M3 Timebase -200ms Trigger C1 OC
100 mASdiv 100 mASdiv 100 mASdiv 50.0 ms/div |Stop 85 mA
10.0 ms/div 10.0 ms/div 10.0 ms/div 1M5 2M5/s Edge Positive

TELEDYNE LECROY 12182024 10:48:53 AM




Exemple: systeme polarise
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Resolution =PFL

di 12 : 1 . . . . . —— 12
—_— " | V(1
u—Rl+Ldt - kv . 1
. d*x dv 1.
— m— p— m— .
dt? dt oo
F = ki <
04
- mdv 1o,
l p—
k dt 0
Rmdv | Lmdzv ) N S S S S S S R SR
u = | . D 0 0.005 0.01 0015 0.02 0.025 0.03 0.035 004 0045 0.05
k dt k dt? .
Ou encore.
d’v Rdv k? k
| | vV=Uu—

dt2  Ldt mL mlL



	Diapositive 1 Systèmes dynamiques
	Diapositive 2 Equations des systèmes électromécaniques
	Diapositive 3 Exemple: système réluctant
	Diapositive 4 Exemple système réluctant (mesures)
	Diapositive 5 Exemple: système polarisé
	Diapositive 6 Résolution

