






Depuis le “Bureau” de l’EMP, l’élève navigue vers les ressources
qui lui permettent de s’approprier le système et réaliser les activités

La contextualisation du système par des vidéos et diaporamas : “LE CONTEXTE”

La description du produit, des fonctions, architecture et synoptique : “LE PRODUIT”

Un accès intéractif aux constituants et à leur documentation : “LES CONSTITUANTS

Une assistance ”pas à pas” pour mettre en oeuvre le système : “MISE EN OEUVRE”

Une guidance pour utiliser le système dans le laboratoire : “UTILISATION”

Une série de ressources complémentaires pour aller plus loin : “EN SAVOIR PLUS”

Ludique et intuitif, il est le support idéal pour s’approprier la technologie de votre système.

Très complet mais non complexe, il est le parfait assistant de l'enseignant et des élèves dans la mise en oeuvre du 
système en laboratoire, son utilisation et sa maintenance.

Véritable diffuseur de savoir, sa navigation intuitive ainsi que ses écrans permettent d’aborder le produit de façon 
pertinente.

EnrichiEnrichi de vidéos, d’animations 3D, de données CAO ou encore de  documentation en ligne, il centralise toutes les 
informations nécessaires à la réalisation des travaux pratiques fournis.

Dissociable du système, il permet aux élèves de réaliser une grande partie de leur travail avant de manipuler.

Standardisé dans son architecture et ses menus, il permet de s'approprier rapidement l’ensemble des produits de la 
gamme DIDASTEL PROVENCE.

Avec sa licence “ETABLISSEMENT”, il s’installe sur autant de postes que vous le souhaitez. LIC
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Visualisation de la géolocalisation et cartographie de la position de la 
montre PIXIO

Paramétrage des blocs “Filtres Position Montre” et ”Calcul Angle de visée 
avec extrapolation”

Réglage des paramètres d’asservissement du robot LABO “PI courant” et 
“PID position”

VisualisationVisualisation des performances de la fonction de suivi du robot LABO par caméra 
USB embarquée. 
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Aligné par construction sur le même axe que le robot PIXIO 
et équipé d’une motorisation quasi identique

Associable avec les données de géolocalisation transmises 
par  le robot PIXIO vers l’interface PC

Configurable (P.I.D, filtres etc.) pour suivre la montre (cible) 
en “tandem” avec le PIXIO et comparer les deux systèmes 
en fonctionnement

EquipéEquipé de sa propre caméra pour visualiser les performances 
de sa fonction de suivi sur l’écran du PC

Utilisable “seul” comme banc d’asservissement (réglages 
P.I.D, réponses aux solicitations etc.).

Suit la montre PIXIO (cible)
grâce à sa base tournante
asservie en position

Transmet en temps réel les 
données de géolocalisation de 
la montre vers l’interface PCLes robots caméramans personnels
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Géolocalisation de la montre
par MULTILATERATION

Balises (3)

Montre
Robot Suiveur



Réglage des paramètres (Prélèvement, Agitation, Alarmes, Linéarisation pesée etc.)

Pilotage du système (Lancement du cycle de prélèvement, pause, test actionneurs etc.)

Visualisation du Graphe Etat en fonctionnement

Visualisation du signal de pesée en cours de prélèvement, des informations actionneurs
(courant et tension des moteurs “agitation plateau” et “clampage tubulure”),
de l’état des capteurs ...

AAcquisition du signal de pesée en cours de prélèvement et des informations
moteurs “agitation plateau” et “clampage tubulure” ...

Mise en oeuvre facilitée (une seule liaison USB avec 
l’interface sur PC)

Visualisation en temps réel et en fonctionnement du
graphe d’état sur l’interface PC

Compatible avec les logiciels d’application de type
“LabVIEW”, “MatLab”, etc..

Pupitre de mesure intégré

Support de poche intégréSupport de poche intégré

Mécanisme original utilisant un ressort en lieu et place 
d’une biellette (système anti-pincement infirmière)

Détection des trois positions (haut, milieu, clampé) par 
codage mécanique associé à deux capteurs infrarouges

Agitation du plateau par mécanisme de type bielle / manivelle 
embarqué sur le capteur de pesage (pesage dynamique)

Mesure du poids par capteur à 4 jauges de déformations

Détection de la position du plateau par capteur infrarouge

Le don du sang en collecte mobile 
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Pilotage en position des axes en mode “stabilisation” (orientation caméra / référentiel 
terrestre), en mode “stabilisation avec suivi” (orientation caméra / position poignées) et en 
mode “bloqué” (axe moteur fixe) pour une expérimentation axe par axe

Réglage des paramètres d’asservissement (correcteur PID, courant moteurs, etc.)

Visualisation sur synoptique et acquisition des grandeurs physiques de l’asservissement pour 
chacun des axes : Référence, consigne, mesures AHRS, angles d’Euler, commande et phases de 
chaque moteur etc.

Visualisation cinématique 3D de la naVisualisation cinématique 3D de la nacelle en temps réel 

Les nacelles à main Gyrostabilisées
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Tension et courant au niveau de la cellule photovoltaique

Tension au niveau de la batterie

Tension (commande en M.L.I.) et courant au niveau du motoréducteur

Signal de sortie du capteur à effet hall du dispositif de détection de blocage 
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Volet roulant réel et fonctionnel équipé de sa 
télécommande radio

Dispositif à poulies et masses pour simuler un 
fonctionnement en charge (neige par exemple) 

PupitrePupitre de mesures intégré avec dispositif de caractérisation 
de la cellule PV par charge variable (potentiomètre) et accès 
par douilles et connecteur BNC aux grandeurs physiques de la 
batterie, du motoréducteur et de son capteur à effet Hall

Connectique USB pour raccordement du pupitre à l’interface de 
mesures et acquisitions sur PC

PossibilitéPossibilité d’alimenter le système directement par une 
alimentation de laboratoire (sélecteur sur pupitre)

Sous-système “COMMANDE”

Sous-système “MECANISME”

Les bâtiments basse consommation
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Régulation de température de la buse d'extrusion

Pilotage SED des différents axes par graphe d'état

Etude de la loi entrée sortie de la structure delta

Modélisation acausale de la chaîne d'énergie pour l'axe Gamma

Pilotage et acquisitions par ARDUINO

Robots et imprimantes DELTA

Scannez et découvrez
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Commande collaborative (asservissement de vitesse avec boucle de mesure d’effort)

Paramétrage de la commande collaborative

Visualisation des boucles de régulation et grandeurs physiques sur synoptique

Pilotage sans commande collaborative, asservissement en Courant, Vitesse, Profil de Vitesse, 
Position et Profil de Position (Trapèze)

Réglage des paramètres d’asservissement (PI Courant, PI Vitesse et PID Position)

Réponses de l’aRéponses de l’axe réversible avec charge variable aux sollicitations classiques

La COBOTIQUE au sein de l’industrie 

Sous-système “POIGNEE”

Etude du conditionnement du signal
du capteur d’intention
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Réglage des paramètres d’asservissement (correcteur PID, courant moteurs, etc.) pour chaque 
axe

Choix des fonctions de gyrostabilisation : “Simple étage”, “Double-étage” et “Commande Casque” 

Visualisation des boucles de régulation et grandeurs physiques sur synoptique 

Pilotage sans gyrostabilisation : Asservissement en Courant, Vitesse, Position et Profil de position 
(Trapèze)

Acquisitions réponses des axes aux sollicitations classiques

Connecté par USB à l’interface PC, il embarque les deux axes 
montés en double-étage et asservis aux lunettes AHRS

L’axe primaire (BOULE) est équipé de masses réglables pour 
jouer sur son inertie 

L’axe secondaire (OPTIQUE) comporte un pointeur laser 
pour matérialiser l’axe de visée dans le laboratoire

LesLes mouvements du porteur (HELICOPTERE) sont simulés à 
l’aide d’une poignée sur deux plans : Tangage et Lacet

Les sphères de protection sont rapidement démontables 
pour faciliter l’exploration visuelle de chaque axe

Elle permet de piloter (commande “Casque”) l’ensemble mécatronique en fonction 
des mouvements de tête grâce à son capteur AHRS (Attitude and Heading Reference 
System) intégré

Connectée en USB à l’interface PC, l’ensemble des informations relatives à son 
capteur sont visualisables et paramétrables :

o  Angles d’Euler (Phi, Thêta, Psi)
o  Paramètres du quaternion d’attitude (Q0, Q1, Q2, Q3)
o  Valeurs des capteurs filtrées et corrigées en biais et en facteur d’échelleo  Valeurs des capteurs filtrées et corrigées en biais et en facteur d’échelle
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Pilotage du variateur (rampes et consignes de fréquence ) par liaison USB

Visualisation et acquisition des informations moteur calculées par le variateur :
Flux, charge thermique, Puissance en sortie, Couple, Tension et courant, Fréquence et vitesse

Visualisation et acquisition des données capteurs (Génératrice Tachymétrique et Accéléromètre) :
Tension tachy, Vitesse moteur et fréquence réelle, Accélérations au niveau des bras ceuilleurs
du mécanisme d’égrenage réel. 

Les machines à vendanger
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Etalonnage du capteur de position

Envoi d’une consigne de position (trapèze ou échelon)

Schéma organique animé en temps réel

Réglage des paramètres d’asservissement (PID)

Réponse du système aux sollicitations classiques (tracé des courbes de réponse, 
sauvegarde et impression

IdentificationIdentification d’une réponse avec validation de la position finale et choix du 
modèle mathématique

Envoi d’une consigne sinusoïdale (étude fréquentielle)

Schéma cinématique 3D animé en temps réel

Mesure du couple statique du moteur

Actionneur à vis à billes et Moteur Maxon CC 24V 40W équipé d’une génératrice tachymétrique

Bras articulé amplitude 105° avec charge embarquée variable

Capteur angulaire potentiométrique
 
Carte d’asservissement numérique

Connexion par liaison USB ou RS-232

Points test de mesure (U et I moteur)Points test de mesure (U et I moteur)

Utilisable dans le plan VERTICAL ou HORIZONTAL

Mallette COMMANDE
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Robot Trieur de déchets en collecte sélective



Paramétrage de la commande variateur (Trapèze de commande)

Visualisation des grandeurs physiques en temps réel (Position, Fréquence moteur, I moteur, 
image couple)

Commande d’inversion de sens en cours de mouvement

Modèle cinématique 3D jouable et connecté en temps réel à la barrière

Passerelle Ethernet “NET-SYM”

Tête SYMPACT CPGE

Motoréducteur asynchrone triphasé spécial développé pour l’application

Dispositif de configuration rapide en mode réversible ou iréversible
 
Capteur de position angulaire pour connaître la
position intermédiaire de la lisse (télépéage)

Limitation mécanique du besoin de couple au démarrage dans les deux sens

Ressort accumulateur d’énergie potentielleRessort accumulateur d’énergie potentielle
pour l’aide à la remontée de la lisse

Pilotage par variateur de vitesse pour une
vitesse de mouvement élevée

Connexion à l’interface de pilotage et acquisition
sur PC 

Dispositif de commande manuelle pour fonctionnement
“non connecté”

Points de mesuresPoints de mesures

Péage et Télépéage Autoroutier
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Document non contractuel

Nos vidéos en ligne



DIDASTEL PROVENCE - Technic Parc de la Bastidonne - Route CD2 Camp Major 13400 Aubagne (France) Tél : +33 (0)4 91 80 00 48    www.didastel.fr

Votre contact commercial : Philippe BONTEMPS au 06.16.95.49.71 ou p.bontemps@didastel.fr

Document non contractuel  ©Tous droits réservés 2019
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