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PRESENTATION DU SYSTEME 
 

Le système Uhing se présente sous l’apparence d’un corps prismatique traversé par une tige 

cylindrique. C’est la rotation de la tige cylindrique qui provoque la translation du corps. 

Exemple d’utilisation : Pâtisserie – Entrainement de douilles de garnissage  

 

  

 

Pour une vitesse de rotation donnée de la tige, il est possible de régler la vitesse de translation 

du boitier sur une plage donnée [-V ; +V]. Lorsque le boitier arrive en fin de course, le contact 

avec une butée provoque l’inversion du sens de marche (alors que la rotation de la tige 

s’effectue toujours dans le même sens). 

Cet actionneur Uhing est utilisé pour des systèmes nécessitant une inversion de sens  

sans interruption du mouvement de rotation de la tige (tissage, bobinage, …).
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MODELES DES MECANISMES 

 

SCHEMA CINEMATIQUE DE LA LIAISON ENTRE LE BOITIER ET LE BANC 

 
 

MODELE DU SYSTEME DE TRANCANNAGE 
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CAPTEURS 

POTENTIOMETRE ANGULAIRE LEVIER 
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GENERATRICE TACHYMETRIQUE DU MOTEUR 
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GENERATRICE TACHYMETRIQUE DU CHARIOT 
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MODELISATION DU MOTEUR A COURANT CONTINU 
 
ÉQUATIONS DE FONCTIONNEMENT 
 

Le fonctionnement d’un moteur à courant continu peut être modélisé par les équations 
physiques suivantes : 
 

D’un point de vue électrique, l’induit peut être caractérisé par une résistance en série avec 
une inductance et une force contre-électromotrice, ce qui conduit à l’équation de maille : 
 

𝒖(𝒕) = 𝒆(𝒕) + 𝑹. 𝒊(𝒕) + 𝑳.
𝒅𝒊(𝒕)

𝒅𝒕
 

 

D’un point de vue mécanique, l’équation du rotor en rotation conduit à : 
 

𝑱.
𝒅𝝎𝒎(𝒕)

𝒅𝒕
= 𝑪𝒎(𝒕) − 𝑪𝒓(𝒕) − 𝒇. 𝝎𝒎(𝒕) 

 

Ce type de moteur répond aux équations électromagnétiques : 
 

𝑪𝒎(𝒕) = 𝑲𝒕. 𝒊(𝒕)  et  𝒆(𝒕) = 𝑲𝒆. 𝝎𝒎(𝒕) 

 

HYPOTHESES SIMPLIFICATRICES FREQUENTES 
 

• Les frottements secs et visqueux sont négligés. 

• L’inductance de l’induit du moteur est négligée. 

• 𝐾𝑡 = 𝐾𝑒 

 
REMARQUE IMPORTANTE 

Dans les documents qui précisent les caractéristiques des moteurs, les constructeurs donnent 

1/𝐾𝑒 et non pas 𝐾𝑒. Dans ces conditions et en respectant les unités, on vérifie aisément  

que 𝐾𝑡 = 𝐾𝑒. 
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UTILISATION DU LOGICIEL 
 

Pilotage MANUEL du banc Uhing 
 

• Vérifier que le curseur du boîtier Uhing est réglé à 5 (pour déplacer le curseur, il faut 

le manœuvrer vers la droite ou la gauche tout en appuyant dessus). 

 Bien positionner les bobines de fil. Le fil doit sortir par le haut. 

 

• Fermer le capot de protection du système de trancannage. 

 

 

 

 

• Mettre l’armoire de commande sous énergie.  

 

 

 

• Sélectionner le mode « MANU » en façade de l’armoire de commande. 

 

 

 

• Piloter l’opération de trancannage en réglant le potentiomètre de 0 à 100 %.  

 

 Attention à ne pas dérouler entièrement la bobine sinon le moteur  

va forcer sur les bobines et les endommager. 

 

• Remettre ce potentiomètre à 0 lorsque l’on souhaite arrêter le système. 
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Pilotage AUTOMATIQUE du banc Uhing 
 

 Bien positionner les bobines de fil. Le fil doit sortir par le haut. 

 

• Fermer le capot de protection du système de trancannage. 

 

 

 

• Mettre l’armoire de commande sous énergie.  

 

 

• Sélectionner le mode « AUTO » en façade de l’armoire de commande. 

 

 

 Attention à ne pas dérouler entièrement la bobine sinon le moteur  

va forcer sur les bobines et les endommager. 

 

 

• Lancer le logiciel Banc de trancannage Uhing.  

 

 

• Cliquer sur l’onglet Fichier puis Nouveau. Nommer l’étude que l’on souhaite réaliser. 
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• Configurer le pilotage du déplacement du boîtier et de l’acquisition.  

 

• Définir les grandeurs caractéristiques de l’essai. 

 

Exemple pour un essai de 4 s avec une vitesse constante de 1000 tr/min : 

 

Exemple pour un essai de 6 s avec une loi de vitesse en trapèze de vitesse  

(vitesse constante de 1000 tr/min) : 

 

• Définir les grandeurs à afficher à l’issue de l’acquisition. 

 

• Demander la réalisation automatique de l’essai. 

 

• Analyser les évolutions temporelles des différents paramètres (par déplacement  

du curseur) 
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EXPORTATION D’UN FICHIER DE MESURE SOUS PYTHON 
 

Pour exporter les mesures et les exploiter sous Pyhton : 

 

• Exporter TOUTES les grandeurs sous un fichier au format « .csv » 

 

• Vérifier dans le fichier si toutes les valeurs sont complètes (surtout les dernières).  

Si ce n’est pas le cas, les compléter. 

 

• Ouvrir avec Spyder le fichier FICHIER_COURBES_TRANCANNAGE_UHING.py 

 

• Compléter la ligne 14 avec le nom du fichier 

 

• Compléter la ligne 15 avec le chemin d’accès au fichier (avec des \\ au lieu des \  

et finir avec des \\). 

 

• Compléter la ligne 17 avec les bornes inférieures et supérieures du temps.  

 

Exécuter le programme. Les courbes se tracent automatiquement. 

Il est ensuite possible de compléter le code selon ce que vous souhaitez tracer ou calculer. 


