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. SYSTEME ASSERVI PEDAGOGIQUE

Maxpid est issu de technologies
mécaironiques industrielles

Utifse lo Technologie
du robot de fri PLANECO

Liaison RS232

Pilotage et Mesures sur
PC via halson série

- Carte d’asservissement numérique “PELLENC”’

- Bras articulé chargé, actionné en rotation

Muxpid permet une approc he par un ensemble moteur a courant continu 40W
expérimen[ale et intuitive des avec génératrice et une vis a billes

asservissements de positions - Points test de mesures aux bornes du moteur

Activités Pédagogiques :

p- Etude des systémes : contextualisation par vidéo de PLANECO (robot de tri des déchets issus du recyclage).
p- Etude cinématique : schéma cinématique animé, synchrone avec la chaine fonctionnelle. Loi Entrée [ Sortie.
p- Etude statique : mesure du courant moteur, loi couple moteur en fonction de la position angulaire.

- Etude de I'asservissement : PID entiérement paramétrable, mesure de la position angulaire, du courant moteur et
de la fréquence de rotation moteur.

p- Etude fréquentielle en boucle fermée.
p- Etude des réponses du sysiéme : Tracés des courbes de réponses, identification.

DIDASTEL Technic Parc La Bastidonne - Rte CD2, Camp Major - 13400 AUBAGNE

PRSVENCE T1él.0491800048 - Fax 04 91 80 01 84 - e-mail : info@didastel.fr - www.didastel.fr




axpid
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Environnement Multimédia Pédagogique sur CD-ROM

Multiplication des postes (CD-Rom en licence
établissement) et travail des éléves en autonomie

Ressources multimédia :
- illustrations et vidéos du robot de tri PLANECO
(contextualisation)

Travaux pratiques de découverte Interactifs :

- Découverte d'une chaine fonctionnelle asservie

- Stabilité, précision, rapidité d’'un systéme asservi

- Amélioration des caractéristiques de la chaine fonctionnelle

Interfaces de pilotage et de mesures ergonomiques :

- Etalonnage du capteur de position

- Réglage des paramétres d’asservissement

- Envoi d’une consigne de position (trapéze ou échelon)

- Schéma organique animé en temps réel

- Schéma cinématique animé en temps réel

- Réponse du systéme aux sollicitations classiques
(tracé des courbes de réponse, sauvegarde et impression)

- Identification d’une réponse avec validation de la position
finale et choix du modéle mathématique

Documents ressources :

- dossier plan Maxpid

- présentation de la carte d’asservissement

- documentation du moteur et du capteur de position

[Retrouvezqles] et pédagogi-qu aftelechargerdsudnotielsitedwawiididastel fr

P Systéme complet avec accessoires : h - P~ Manuel d'utilisation et dossier pédagogique sur papier
- 3 masses de test g
- 1 clef de serrage P 2 sous-systémes disponibles :
- 1 poignée de manipulation - Une malette “Commande”
- 1 cordon d'alimentation - Une malette “Mécanisme™

S S P> Logiciel disponible séparément

(mise @ jour des anciens modéles)
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