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PONT ROULANT 

1- Présentation du système : 
Le pont roulant est un appareil de manutention permettant le levage et le transfert de charges lourdes. 
Ce système, représenté sur la figure 1 ci-dessous, est constitué d’un chariot guidé le long de poutres 
ou « portées ». Les poutres sont reliées entre-elles par deux sommiers, chacun étant guidé le long d’une 
poutre de roulement.   

 

 

La charge à soulever est suspendue à un crochet. Le levage s’effectue grâce à l’enroulement de ces 
câbles sur un tambour entraîné par un moteur asynchrone triphasé (palan). 

2- Contrôle de poids : 
Lors de l’utilisation du pont roulant, la sécurité est 
essentielle. Il s’agit de protéger les opérateurs contre 
les charges oscillantes et dangereuses. Le contrôle 
de la charge à transporter par le pont roulant est 
assuré par un indicateur de poids à base des quatre 
capteurs de pesages comme il est représenté dans 
la figure 2 ci-contre. 

Les capteurs sont installés aux quatre coins afin de 
garantir la stabilité du chariot sous charge, même en 
mouvement ou en cas de balancement. 

On donne le montage suivant à base des 
amplificateurs linéaires intégrés (supposés idéaux) 
pour avertir par des diodes Leds l’opérateur : 

Figure 1 

Figure 2 

https://fr.wikipedia.org/wiki/Manutention
https://fr.wikipedia.org/wiki/Mat%C3%A9riel_de_levage
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Le montage 2 à base d’A.L.I suivant permet de commander le moteur Mt2 dans deux sens de rotation 
pour assurer la stabilité du palan.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Montage 1 

Montage 2 

A.L.I 1 A.L.I 2 

A.L.I 3 
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I. Etude du montage sommateur :  

Les quatre capteurs de poids installés dans le chariot fournissent les tensions Uc1, Uc2, Uc3 et 
Uc4. 

La tension Uc est égale à la somme des 
signaux d’entrée, obtenue grâce au montage 
représenté ci-contre. 

1) Exprimer i1 en fonction de Uc1, is et R.  

…………………………………………………………… 
…………………………………………..……………… 

2) Exprimer i2 en fonction de Uc2, is et R.  

……………………………………………………………
…………………………………………………………… 

3) Exprimer i3 en fonction de Uc3, is et R. 

………………………………………………………………………..……………………………………………………………… 

4) Exprimer i4 en fonction de Uc4, is et R. 

………………………………………………………………………………………………………………….…………………… 

5) Exprimer i+ en fonction de i1, i2, i3 et i4 et déduire la valeur de is en fonction Uc1, Uc2, Uc3, 
Uc4 et R. 

…………………………………………………………………………………………….………………………………………… 

………………………………………………………………………………………………………………………….…………… 

6) Exprimer Uc en fonction de is et R. 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

7) Déduire Uc en fonction de Uc1, Uc2, Uc3, Uc4. 

………………………………………………………………………………………………………………….…………………… 

8) Donner le nom complet du montage. 

…………………………………………………………………………………………………….………………………………… 

II. Contrôle de poids : 

On se basant sur le montage 1 à base d’A.L.I au dossier technique, il est demandé de : 

1) Etude d’A.L.I 1 : 

a) Donner le nom complet du montage. 

…………………………………………………………………………………………………….………………………………… 

b) Exprimer Ue en fonction de Uc, R1 et R2. 

…………………………………………………………………………………………………….………………………………… 
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c) Sachant que R1=3K et R2=1K, calculer la tension Ucmax de saturation. 

……………………………………………………………… 

……………………………………………………………… 

……………………………………………………………… 

d) Tracer alors la caractéristique Ue=f(Uc). 

Théoriquement Uc varie entre -5V et +5V. 

 

2) Etude d’A.L.I 2 et A.L.I 3 : 

a) Identifier le montage à base d’A.L.I.2 et d’A.L.I.3. 

…………………………………………………………………………………………..…………………………………………… 

b) Déterminer les expressions de Vd1=f(Ue, U1) et Vd2=f(Ue, U2). 

Vd1 = …………………………………………… Vd2 = …………………………………………… 

c) Déterminer U1 et U2. 

U1 = …………………………………………… U2 = …………………………………………… 

d) Compléter alors ce tableau. 

Ue (V) U1 (V) U2 (V) Signe de Vd1 Signe de Vd2 Us1 (V) Us2 (V) D1 D2 

2 4 8 ……….. ……….. ….. ….. ….. ….. 

5 4 8 ……….. ……….. ….. ….. ….. ….. 

9 4 8 ……….. ……….. ….. ….. ….. ….. 

Diodes D1 et D2 : (A) pour Allumée ou (E) pour éteinte 

 

e) On donne l’évolution de la tension Ue, compléter l’oscillogramme de US1 et US2 pour U1=4V 
et U2= 8V.  

 

Ue : 2V/Div Us1 et Us2 :1V/Div 

 

4 
-1 1 

-4 

Ue (V) 

 

Uc(V) 
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III. Anti-balancement :  

Le montage 2 à base d’A.L.I (voir dossier technique) permet d’assurer la commande du moteur Mt2 
dans les deux sens de rotation. Cette commande est réalisée à l’aide des relais KM3 et KM4, dont 
l’activation est assurée par les deux transistors complémentaires Q1 (NPN) et Q2 (PNP). 

1) Identifier le montage à base d’A.L.I.  

……………………………………………………………………………………………………………………………………..…  

2) Quel est le type de sa polarisation ? ………………………………………………….…..… 

 Sachant que les seuils de comparaison sont VS
+=4V et VS

-=-4V. Compléter alors le trigger ci-contre 
en indiquant les sens de basculement :  

 

 

3) On donne le signal Ue(t), compléter alors la tension Vt(t) et indiqué le nom du contacteur 
activé après chaque basculement.  

 

 ………… ………… ………… Contacteur activé ➔ 


