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BUT 
 
Les moteurs asynchrones triphasés sont les moteurs électriques les plus exploités dans l'industrie.  
L'électrotechnicien doit maîtriser la mise en œuvre de ce moteur et les modes de démarrages les plus 
utilisés.   Aussi, les études suivantes permettent de faire le point sur : 
    - les paramètres principaux pour le choix d'un MAS 3 ~. 
    - les démarrages des MAS 3 ~, les plus exploités. 
    - les schémas des circuits de puissance et de commande. 
    - les fonctions et choix des appareillages. 

   - les caractéristiques couple et intensité lors du démarrage.  
 
 
 ETUDE  N°=1      ENTRAINEMENT  D'UN  CONVOYEUR 
 
    MOTEUR  ASYNCHRONE  3 ~  EN  DEMARRAGE  DIRECT 
 
DONNEES    

Un convoyeur est entraîné par un ensemble  "moteur asynchrone 3 ~  + réducteur" :  
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    MOTEUR
ASYNCHRONE
   TRIPHASE

REDUCTEUR

CONVOYEUR

Ω1

Ωm
pour  V= 42 cm/s
>>>  Cr = 84 Nm  
           (couple de frottement inclus )

roue 1

Cm

présence de frottement
type visqueux.

 
 
   Vitesse d'avance souhaitée du convoyeur : V = 42 cm.s-1 
   Couple résistant au niveau de la roue 1 : Cr = 84 Nm        ( pour V = 42 cm.s-1 ) 
   Rayon de la roue 1 :    R1 = 8,5 cm 
   Réducteur → rapport de réduction : K =  20 
      rendement :   ηr = 0,8 
   Réseau d'alimentation :    3 ~   400V 
 
TRAVAIL 
 

CONNAISSANCES  GENERALES  SUR  LE  MOTEUR  ASYNCHRONE  3  ~ 
 

1) Comment s'appellent les parties fixe et mobile d'un moteur asynchrone ? 
 
2) Quelle est la fonction des enroulements statoriques dans un moteur asynchrone 3 ~ ? 
 
3) - Rappeler la relation générale donnant la vitesse de rotation du champ tournant, pour un moteur  
      asynchrone 3 ~   ( cette vitesse est aussi appelée :    " vitesse de synchronisme" ). 

    - Le glissement du rotor par rapport au champ tournant, est donné par la relation :       g = 
n n

n
S

S
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 → Exprimer la vitesse de rotation du rotor :     n = f( f, p, g )    
avec  n :  vitesse de rotation du rotor        
 f :  fréquence du réseau d'alimentation  ns : vitesse de rotation 
 p :  nombre de paires de pôles    du champ tournant 
 



DIMENSIONNEMENT  ET  CHOIX  DU  MOTEUR             Rappels :      V = R.ΩΩΩΩ    
                    P = C.ΩΩΩΩ 

4) Calculer la vitesse de rotation que doit avoir l'arbre moteur, pour l'entraînement du  
    convoyeur à la vitesse souhaitée. 
 
5) Calculer la puissance mécanique que doit alors développer le moteur.  
 
6) Choisir dans la documentation constructeur, le moteur approprié pour l'entraînement du convoyeur. 

  
→ Préciser la référence du moteur choisi, et ses valeurs caractéristiques : 

Pn  ( puissance nominale )  nn   ( vitesse nominale ) 
Cn ( couple nominal )   In   ( courant nominal )  
Cd ( couple au démarrage )  Cmax   ( couple maximal ) 

    Id ( courant au démarrage ) 
   

→ On admet que les caractéristiques  C = f( n )  et   I = f( n )  du moteur choisi, sont  
     celles représentées sur le document réponse R1. 
     Repérer sur ces courbes  C = f( n )  et   I = f( n )   ( document réponse R1 ), les  
     points caractéristiques :  nn,  Cn,  Cd,  Cmax,  In,  Id.  

        
7) On admet que la caractéristique du couple résistant  Cr = f( n )  ramenée à l'arbre moteur, est celle  
     représentée sur le document réponse R1.   
     Repérer sur document réponse R1, le point de fonctionnement "couple-vitesse" en régime  établi. 
 
8) Quel couplage faut-il adopter pour les enroulements statoriques du moteur choisi ? 
 → Donner le schéma de la plaque à bornes du moteur, en précisant la disposition des  

     barrettes de couplage. 
 
 
 SCHEMAS  DES  CIRCUITS  DE  PUISSANCE  ET  DE  COMMANDE. 
 +  CHOIX  DES  APPAREILLAGES 
 
9) Dessiner les schémas des circuits de puissance et de commande. 
 (→ la mise sous tension et hors tension de l'installation est assurée par sectionneur ) 

(→ le circuit de commande est alimenté en 24V ~, avec 1 Bp"MA", 1 Bp"AT" ) 
 
10) Donner les fonctions des appareillages du circuit de puissance. 
 
11) Choisir dans la documentation constructeur, les appareillages principaux du circuit de puissance.  
 → Justifier vos choix. 
 
12) On désire maintenant assurer la mise sous tension et hors tension, ainsi que la protection du  
      moteur, par un disjoncteur moteur. 
 → Dessiner le nouveau circuit de puissance. 
 → Choisir le disjoncteur moteur dans la documentation constructeur. 
 
13) Finalement, on souhaite assurer la mise sous tension et hors tension de l'installation, la protection  
      et la gestion d'énergie pour le moteur, par un seul appareillage :    Contacteur-disjoncteur  
      INTEGRAL 32 de SCHNEIDER TELEMECANIQUE. 
 → Dessiner le nouveau circuit de puissance. 
 → Choisir le contacteur-disjoncteur + module de protection dans la documentation constructeur. 
  
14) En supposant que l'on souhaite deux sens de rotation du convoyeur, dessiner les nouveaux  
      schémas des circuits de puissance et de commande. 
 ( → la mise sous tension et hors tension de l'installation est assurée par sectionneur ) 

( → le circuit de commande est alimenté en 24V ~, avec 1 Bp"Mav", 1 Bp"Mar", 1 Bp"AT" ) 
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