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Introduction



Exemple

▪ Varier la vitesse d’un moteur à 
courant continu:

𝑈 = 𝑅𝐼 + 𝑘𝜙Ω 



Historique

𝑈

𝑅𝑎𝑑
𝑈 = 𝑅 + 𝑅𝑎𝑑 𝐼 + 𝑘𝜙Ω



Modulation à largeur d’impulsion (PWM)

Source: wikipedia



Implémentation: alimentation unipolaire
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Implémentation: alimentation unipolaire

𝑈 = 𝑅𝑖𝑚 +
𝐿𝑑𝑖𝑚
𝑑𝑡
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Implémentation: alimentation unipolaire

𝑅𝑖𝑚 +
𝐿𝑑𝑖𝑚
𝑑𝑡

+ 𝑢𝑖 + 𝑢𝑗 = 0

𝑢𝑐

𝑈

𝑖𝑚

𝑢𝑗

𝑢𝑖

𝑅

𝐿

𝑢𝑚

𝑡

𝑢𝑚

𝑡𝑂𝑁

𝑖𝑚

𝑇𝑇

𝑡𝑂𝑁𝑡𝑂𝑁



▪ Varier la vitesse d’un moteur CC

▪ Modulation (PWM)

▪ Montage unipolaire

Conclusion
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