C 507 BB  Graupner

	SERVO MECANISME
	Date de l'essai:  10/03/02
	Auteur: R. Dauphin

	
	Marque:
	Modèle:
	Pignonage:
	Caractéristiques:

	Dimensions:HxLxE

40x39x19
	Graupner
	C507
	Plastique Blanc
	Servo éco standard

	Masse:

45gr
	fixation:

4 silenblocs
	Roulements?

oui 1 ajouté
	pot indirect?

Oui
	Fixation Palonnier:

crantage graupner


Mesures

	Répétition commande
	To neutre [ms]:
	Course [ms]
	Course [°]
	Tension batterie pour l'essai

	50Hz
	1,5
	+/- 0,5
	+/- 50°
	5v


	Mesure vitesse @

delta T= 500µs
	Mesure vitesse @

delta T= 100µs
	Mesure bande passante @ delta T= 50µs*

	Angle: 50°
	Pot:0,5v
	Angle: 10°
	Pot: 0,1v
	Angle: 3.5°*
	Pot: 50mv

	
	
	Déphasage = 90°

* il faut tenir compte de la bande morte de 13µs qui ampute cette variation.


Amplificateur *

	Bande Morte:
	Pulse Mini:
	delta Ts @ +/-50%
	delta Ts @ +/-90%
	Montage:
	R Moteur

	13µs
	2ms
	+/- 43µs
	+/- 103,5µs
	CI : M51660L Cs=0,47µ Rs=51k Rdb=390
	7.2 ohms

	commentaires:
	Bonne linéarité du créneau de sortie. doublement lorsque l'on atteind 100% (réaction due à la correction tachy au moment du pulse d'entrée ou des imperfections du CI)


Précision statique et dynamique:

	Essais sous 5v
	Variation du neutre sous charge:
 (jeu)
	Retour au neutre sous charge:
, 

	Consommation sous charge


	Couple de charge:

	Sens:+
	Sens: -
	crète à crète 


	A vide:   4 mA

	Retour au neutre à vide:
	
	
	 +/ - 0.8°
	50 mA
	50 mA

	1:  25 mNm
	+0.5°
	-0.3°
	+/ - 0.8°
	90mA
	30mA

	2:  50 mNm
	+1°
	-0.5°
	+/ - 0.8°
	140mA
	25mA

	3:  100mNm
	+2°
	-1°
	+/ - 1°
	180mA
	70mA

	4:  200mNm
	+4
	-2.5°
	+/ - 1°
	320mA
	190mA

	5:  250mNm
	
	
	limite blocage
	410mA
	250mA

	Blocage:

  300 mNm
	
	
	
	600mA


	Appréciation 

générale:
	Jeu très faible, souplesse limitée due aux pignons plastiques. Fonctionnement doux, mais marqué par la granularité des pulses de 2ms. Excellent servo pour le prix ( 15 euro).


Notes:   couples
25 mNm = 255gf.cm



50 mNm = 510gf.cm



100 mNm = 1.02kgf.cm



200 mNm = 2.04gf.cm
240ms





75 ms





6,5 Hz








� : la mesure se fait sur le curseur du potentiomètre de recopie.


� : le moteur est déconnecté pour ces mesures.


� Le servo est au repos, on lui applique des charges, et l'on note les variations de cette position


� le servo est écarté de sa position de repos de > 20°, puis revient à celle-ci.


� On ne tient pas compte de la dérive indiquée dans les colonnes ci contre.


� La mesure est faite lors d'un balayage sinus à 0.2Hz et de 200µs crète à crète (env. 20°càc).


� La charge s'applique par un couple avec levier (poulie) de 50mm de rayon.





