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Pilote automatique de barre franche ETC 

Commande du moteur électrique à courant continu TP – analyse structurelle 

 
Prérequis  Utilisation du simulateur ISIS en autonomie 
 
Objectif    Caractériser le fonctionnement du moteur électrique d’un pilote automatique (O4) 

Utiliser un modèle de comportement (O5) 
 
Situation   Activité en binôme, durée 1h30 
 

Ressource  Logiciel Isis, 2 simulations : MoteurCC1, PontH1 

 

Situation problème : Le moteur électrique du pilote automatique oriente la barre franche du bateau via le vérin associé. Ainsi le 

bateau tient son cap de façon autonome. Voir les annexes jointes et cette vidéo. Comment le moteur peut-il être commandé ? 

 

 

Lecture du diagramme des blocs 
Nous exploitons ce diagramme, joint en page 3 

 

1. Citer les deux éléments composant le vérin électrique du pilote. 

 

Moteur à courant continu 
Nous utilisons la simulation MoteurCC1 pour établir la loi n(U) où n est la fréquence de rotation du moteur exprimée en tours/mn 

et U la tension à ses bornes. 

 

2. Réaliser la simulation et tracer le graphe n(U) du moteur. Faire varier la tension du générateur de –15V à +15V.  

 

3. Repérer sur le graphe le domaine correspondant au sens de rotation horaire et celui du sens trigonométrique. 

 

4. Quelle caractéristique de U commande le sens de rotation du moteur ? Quelle caractéristique de la tension U commande la 
vitesse de rotation du moteur? 

 

Pont en H 
Nous observons le moteur et sa commande électrique obtenue avec 2 relais dans la simulation PontH1. Le sens de rotation du 

moteur  définit le cap du bateau. Compte tenu du cap, nous prendrons les conventions : cap vers l’ouest pour le sens horaire, et 
cap à l’est pour le sens trigonométrique. 

 

5. Compléter la table de fonctionnement jointe avec travail ou repos pour les relais K, la tension U aux bornes du moteur et 

horaire ou trigonométrique pour le sens de rotation Pour la mesure de la tension, utiliser l’appareil « DC voltmeter » par le 

bouton « instruments virtuels » sur la barre de gauche. 

 

6. Situer chaque combinaison sur le graphe établi précédemment. 

 

7. Compléter la dernière colonne donnant le cap du bateau. Dans quelle situation le moteur du pilote est le plus souvent 

placé lorsque les conditions de navigation sont stables ? Justifier. 

 
 

 

§§§§ 

  

http://www.youtube.com/watch?v=1ipR2Q1zYTA&feature=related
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Implantation du pilote automatique de barre franche 

   

Caractéristique de transfert du moteur 
La vitesse de rotation du moteur est fonction de la tension appliquée à ses bornes 

 

 
 

Table de fonctionnement du pont 
Le sens de rotation dépend de la combinaison des relais K1 et K2 

 

K1 
(R ou T) 

K2 
(R ou T) 

U  
(V) 

Sens  
(H ou T) 

Cap  
(O ou E) 

     

     

     

     

 

  

N (tr/mn) 

U(V) 

Barre franche 

Poupe du bateau 

 
Pilote automatique 
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Diagramme de définition des  blocs du pilote automatique          
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pilote automatique  Autohelm ST1000 

Tête du vérin 
 

Afficheur 
 

Clavier 
 

Fluxgate 
 

Pilote automatique 

Fluxgate Clavier  Afficheur 

Partie commande 

Pont H 

Vérin électrique 

Moteur Transformateur mouvement 


