corrigé : rGle régulateur d'un volant

1. théoréme du moment cinétique appliqué a (S) de moment d'inertie J ( = J,) en projection sur A :
Jdw/dt=Cy- ho ou encore do/dt + (hJ)w = Co/J
c'est une équation du premier ordre la résolution donne ® = (1 - e"/’) siw(t=0) =0 et t=J/h
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2. a I'équation précédente, qui a pour solution g = Co/h en régime établi, il faut rajouter le terme de
modulation sinusoidale en régime forcé :

do ;
J da/dt + ho = CpacosQt qui s'écrit en représentation complexe: Jd_: +ho= CoaeJQt

on recherche une solution pour la vitesse angulaire de la forme X(t) = A

ou 0Xt) = Ae’ (avec A = Ae') pour le régime forcé ce qui donne :
do . ot . . o . ot ot it
Gt =]1QAe I'équation s'écrit: JjQAe™ +hAe”™ =C,ae

soit A(h+jJQ)=C,a ou Ae”(h+jIQ)=C,a
C,a
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on en déduit A = et

régime établi

d'ou la solution compléte en régime forcé :
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avec |b = ——|taux de modulation 1

Jh? + 120

de la vitesse angulaire.

pour Q donnée, on voit que b est d'autant plus faible, que J est grand;
la vitesse sera d'autant plus proche d'une constante, que le moment d'inertie du volant sera grand.




