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1.1 Conformité aux normes CE                                         

 

 
 
 
 
 
 

Matériel 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

Le système Pédagogique CPM-130 a été conçu et fabriqué dans le 
respect des objectifs de la réglementation qui leur sont applicable. 

Les équipements qui seront associés au CPM-130 doivent également 
respecter les objectifs de la réglementation qui leur est applicable. 
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1.2 Précautions d’emploi                                         

 

 
 
 

1.2.1 Précautions avant utilisation 

Le système CPM-130 doit être situé dans un lieu éclairé conformément aux impositions du code du 
travail. 
Il doit être installé sur un support horizontal et rigide suffisamment robuste et suffisamment spacieux 
pour qu’il y repose de manière stable. 
Prendre connaissance de l’ensemble de la présente documentation avant toute mise en service et 
conserver soigneusement celle-ci. 
 

1.2.2 Précautions pendant l’utilisation 

Respecter scrupuleusement les avertissements et instructions figurant dans la présente 
documentation, comme dans les documents constructeurs des appareils eux-mêmes. 
De manière générale, les travaux pratiques devront se faire sous la responsabilité d'un enseignant, ou 
de toute personne habilitée et formée aux manipulations de ce type de matériel. 
L’usage de ce matériel à d’autres fins que celle prévues dans le présent document ou dans le dossier 
pédagogique est rigoureusement interdit. 
Pour la mise en service de ce matériel, se conformer précisément aux instructions données dans le 
chapitre 4. 

 
 
 

1.3 Entretien du système CPM-130 

Le système ne nécessite aucun entretien particulier autre qu’un nettoyage au chiffon sec en cas de 
poussière excessive. 
Ne pas utiliser de solvants, uniquement un chiffon humidifié à l’eau claire. 
 

 

ATTENTION 
Veuillez UTLISER uniquement le système Pédagogique CPM-130 en 

laboratoire, ne pas utiliser pour la rééducation du Genou ! 
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2.1 Le système Kinetec© « PRIMA ADVANCETM » 

Le système pédagogique est issu de l’Attelle de mobilisation du Genou « PRIMA ADVANCETM » 
conçue et fabriquée par la société Kinetec©. 

Dans sa version réelle, cette attelle comporte un pupitre de 
réglage et une simple télécommande (bouton poussoir). 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Facile d’utilisation 
Se limitant aux réglages de base du mouvement (limites 
angulaires, vitesse et réglage de la taille du patient). 
L’attelle Kinetec© PRIMA ADVANCE™ est l’attelle la plus 
intuitive et rapide d’installation 
du marché. 

 
 
 
Amplitudes de mouvement 
De -5° à 115° de flexion avec une vitesse de 40°/mn à 145°/mn, l’attelle 
Kinetec© PRIMA ADVANCE™ permet de traiter toutes les pathologies du 
genou. 
 
Compacte et légère 
Seulement 95 cm et 11 Kg, l’attelle Kinetec© PRIMA ADVANCE™ est très 
facile à transporter et installer pour une utilisation à l’hôpital, en cabinet ou 
au domicile. 
 
Caractéristiques techniques 

- Support de jambe anatomiquement correct, augmente le confort du patient et diminue les 
appuis ; 

- Fonction Start/Stop/Inversion toujours accessible ; 
- Appareil monobloc limitant la manipulation de composants supplémentaires ; 
- Moteur CC et entrainement par vis à billes pour des années de performance et de fiabilité ; 
- Poids :11 kg, dimensions de l’appareil : Longueur 95 cm, largeur 33cm, Hauteur 33cm. 
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2.2 Fiche produit Kinetec© « PRIMA ADVANCETM » 

 



 

  
 

DIDASTEL 

PROVENCE Dossier technique - page 13 - 

CPM-130 

CPM-130 

 

 

3 
 

 
 

                                        DESCRIPTION CPM-130 



 

  
 

DIDASTEL 

PROVENCE Dossier technique - page 14 - 

CPM-130 

CPM-130 

fffffff 

 

 

Page blanche 

pour noter 

vos remarques 

personnelles 

 



 

  
 

DIDASTEL 

PROVENCE Dossier technique - page 15 - 

CPM-130 

CPM-130 

3.1 Le système Pédagogique CPM-130 

3.1.1 Description du système Pédagogique 

L’attelle de mobilisation du genou CPM-130, système pédagogique DIDASTEL, est réalisée sur la 
base du mécanisme réel Kinetec© PRIMA ADVANCE™ et reprend en tous points la mécatronique 
(composants identiques) pour réaliser la fonction CPM (« Continuous Passive Motion »). 

 
A la différence du système réel Kinetec© PRIMA ADVANCE™ piloté par une carte à microcontrôleur, 
le système pédagogique CPM-130 est piloté par une Interface PC de pilotage et acquisition via une 
liaison USB avec le pupitre de commande et motorisation. 
 
Cette architecture permet de paramétrer, piloter et acquérir l’ensemble des grandeurs physiques lors 
de la fonction de mobilisation du Genou à l’aide d’un carte contrôleur moteur EPOS2* de chez 
MAXON implantée dans le pupitre. 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
* L'attelle de mobilisation du Genou CPM-130 peut-être piloté par des logiciels de développement 
d'applications (LabView, MatLab, etc.) via la carte contrôleur moteur EPOS2* de chez MAXON. 

Tout comme le produit réel Kinetec© PRIMA ADVANCE™, le système 
pédagogique CPM-130 de DIDASTEL permet de réaliser la fonction de 

mobilisation du Genou avec des performances augmentées. 
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3.1.2 Différence entre le système Pédagogique et le système réel 

Le mécanisme et l’axe linéaire sont identiques au système réel Kinetec© PRIMA ADVANCE™. 
 
La partie commande (pupitre), la motorisation, le capteur angulaire du Genou et le capteur d’effort, en 
surbrillance sur la figure ci-dessous, sont spécifiques au système pédagogique CPM-130 avec des 
fonctions identiques au système réel, mais avec des performances et besoins différents pour 
l’utilisation en laboratoire. 

 

CONSTITUANTS DIDASTEL 
CPM-130 

Kinetec© 

PRIMA ADVANCE™ 

Alimentation 230 Vac / 24 Vcc 230 Vac / 12 Vcc 
  

Carte de commande Carte EPOS2 Maxon Carte Kinetec© 

Fonction Vitesse OUI OUI 

Fonction Positionnement OUI NON 

Acquisition, Paramétrage OUI NON 

   

Motoréducteur DC-MAX26S GPX26 MAXON GR42x25  

Moteur : Pn – Un – Vn - In 22 W – 24 Vdc – 8100 rpm – 1.1 A 15 W – 12 Vdc – 3450 rpm – 1.9 A  

Réducteur : Rapport – Vn – Cn 16:1 – 506 rpm – 33 Ncm 25:1 – 138 rpm – 47 Ncm 

Codeur OUI OUI 

Réversibilité OUI NON 

   

Capteur Position angulaire Genou QR30N « DIS sensor » Capteur Kinetec© 

Sortie analogique OUI OUI 

Plage mesure 0 – 5V (0 à 360°) 0 – 5V 

  

Capteur Effort de poussée CZL301C (0-100Kg) – 

Conditionnement – Plage mesure 80 mV/Kg – 0 à 60 Kg – 
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3.1.3 Caractéristiques techniques du CPM-130 

 
 

 DIDASTEL 
CPM-130 

Kinetec© 

PRIMA ADVANCE™ 

Amplitude mécanisme 130° (-10° à 120°) 

Amplitude Genou (Extension / Flexion) 120° (-5° à 115°) 

Vitesse Genou (Extension / Flexion) 40 à 420 °/mn 40 à 145 °/mn 

Course Axe linéaire 500 mm 

 
 

   

L’alimentation 24Vcc et le motoréducteur ont été choisis pour 
augmenter la vitesse de déplacement du système pédagogique dans 

la cadre d’une utilisation expérimentale en laboratoire, la vitesse 
angulaire au niveau du Genou est de : 
- 420 °/mn sur le CPM-130 DIDASTEL ; 

- 145 °/mn sur le système réel KINETEC. 
 

ATTENTION 
Veuillez UTLISER uniquement le système Pédagogique CPM-130 en 

laboratoire, ne pas utiliser pour la rééducation du Genou ! 
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3.2 Le Mécanisme de l’Attelle 

3.2.1 Blocage du mécanisme (loi E/S non paramétrable) 

 
 

 
 
 
3.2.2 Mécanisme (paramètres cinématique) pour étude loi E/S 

En utilisation médical (Kinetec©), la coulisse du berceau Crural est 
réglée en fonction de l’ergonomie (longueur cuisse) du Patient. 

 
En utilisation Pédagogique, la coulisse du berceau Crural du CPM-130 
est bloquée en usine par DIDASTEL pour profiter d’un mécanisme non 

réglable et assurer une loi E/S non paramétrable dans le cadre de l’étude 
cinématique du mécanisme. 

 
ATTENTION 

Si vous modifiez ce réglage d’usine, la cinématique proposée dans 
l’interface PC, les modèles et les activités pédagogiques accompagnant 

le produit CPM-130 ne correspondrons plus à votre système ! 
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3.2.2.1 Chaîne cinématique 1 
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3.2.2.2 Chaîne cinématique 2 
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3.3 Architecture système du CPM-130 
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3.4 Les Fonctions du CPM-130 

3.4.1 Fonction Kiné « Patient PASSIF » (Trapèze de vitesse) 

 
Dans ce mode, le patient est passif, la mobilisation du Genou est réalisée par l’Attelle en Extension et 
Flexion avec une loi de commande de vitesse trapézoïdale au niveau de l’articulation du genou : 

- (1) L’utilisateur (acteur Kiné ou patient) a sélectionné à l’aide du « PUPITRE UTILISATEUR » la 
consigne de position angulaire en Extension Ɵce et en Flexion Ɵcf, et la vitesse angulaire 
demandée Ωug du Genou ; 

- (2) Le bloc « Trapèze de vitesse Genou » génère la consigne de vitesse Ωcg au niveau du 
Genou avec une loi de commande trapézoïdale en fonction des : 

o consignes de position Ɵce et Ɵcf ; 
o vitesse demandée Ωug ; 
o durée (paramétrable) des rampes ; 

- (3) Le bloc « Profil de Position Genou » génère la consigne de position genou Ɵcg en fonction 
de la consigne la vitesse Ωcg du Trapèze de vitesse ; 

- (4) Le bloc « PC » envoi la consigne de vitesse moteur Ωcm à la carte de commande calculée 
en fonction de l’écart (comparateur) entre la consigne de position genou Ɵcg et la position 
angulaire du Genou Ɵg mesurée (« Capteur angulaire » du Genou), et d’un correcteur 
Proportionnel ; 

- (5) L’axe linéaire (bloc « Carte de commande ») est asservi en vitesse avec : 
o (6) une boucle de vitesse qui détermine la commande Ic (consigne de courant moteur) 

en fonction de l’écart (comparateur) entre la consigne de vitesse moteur Ωcm et la 
vitesse moteur Ωm mesurée (« Codeur » du Moteur), et d’un correcteur Proportionnel 
et Intégral ; 
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o (7) une boucle de courant qui détermine la Tension et Courant dans le Moteur en 
fonction de l’écart (comparateur) entre la consigne de courant Ic et le courant Im 
mesuré dans le moteur, et d’un correcteur Proportionnel et Intégral. 
 

3.4.2 Fonction Kiné « Patient ACTIF » (Effort) 

Dans ce mode : 
- le patient est actif, la mobilisation du Genou est réalisée par l’effort de Poussée du patient : 

 
Dans ce mode, le patient est actif, la mobilisation du Genou est réalisée par l’effort de poussée du 
patient : 

- (1) L’utilisateur (acteur Kiné ou patient) a sélectionné à l’aide du « PUPITRE UTILISATEUR » 
une consigne d’Effort Efc de pousser et les positions limites Extension Ɵce et en Flexion Ɵcf ; 

- (2) L’ordre de pousser, voyant « POUSSER » du « PUPITRE UTILISATEUR », est signalé au 
patient, il doit alors pousser avec un effort supérieur à la consigne d’Effort Efc demandée ; 

- (3) Le bloc « PC » envoi la consigne de vitesse moteur Ωcm à la carte de commande calculée 
en fonction de l’écart (comparateur) entre la consigne d’Effort Efc et l’effort de poussée Efg 
mesuré (« Capteur effort » placé sur les coulisses jambier) et d’un correcteur Proportionnel ; 

- L’axe linéaire (bloc « Carte de commande ») est asservi en vitesse avec : 
o (4) une boucle de vitesse qui détermine la commande Ic (consigne de courant moteur) 

en fonction de l’écart (comparateur) entre la consigne de vitesse moteur Ωcm et la 
vitesse moteur Ωm mesurée (« Codeur » du Moteur), et d’un correcteur Proportionnel 
et Intégral ; 

o (5) une boucle de courant qui détermine la Tension et Courant dans le Moteur en 
fonction de l’écart (comparateur) entre la consigne de courant Ic et le courant Im 
mesuré dans le moteur, et d’un correcteur Proportionnel et Intégral. 
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3.4.3 Fonction LABO (Banc d’asservissement) 

Dans ce mode, le CPM-130 est utilisé comme banc d’asservissement, l’utilisateur peut envoyer 
différentes consignes sur l’axe linéaire : 

- Consigne de Position avec axe linéaire asservi en Profil de Position ; 
- Echelon de Position avec axe linéaire asservi en Position ; 
- Consigne de Vitesse avec axe linéaire asservi en Vitesse ; 
- Consigne de Courant avec axe linéaire asservi en Courant (couple). 
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3.5 Les Constituants  

 

Rep Constituant Ref. / Plan Description 

1 Axe linéaire  

Cet axe linéaire est composé d’un profil aluminium 
monté sur 2 x embases, d’un ensemble écrou / vis à 
billes, et d’un ensemble Motoréducteur avec codeur, 
couplé à la vis à bille. 
Il permet de déplacer l’articulation du Jambier. 

2 Berceau Jambier  

Cet ensemble mécanosoudé est articulé sur l’écrou à 
billes de l’axe linéaire et sur le berceau Crural. 
Le berceau Jambier, équipé sur glissières de 
l’ensemble Planchette (repose pied), supporte la partie 
inférieure (mollet) de la jambe du patient. 

3 Planchette articulée  

Le pied du patient repose sur cet ensemble, il est 
monté sur glissière sur l’ensemble Jambier pour le 
réglage ergonomique de la partie inférieure (mollet) de 
la jambe. 

4 Berceau Crural  

Cet ensemble est constitué de pièces mécanosoudées, 
le crural supérieur, le crural inférieur et la coulisse. 
Cet ensemble est articulé sur l’embase avant de l’axe 
linéaire et sur le Jambier. 
Il supporte la partie supérieure (cuisse) de la jambe. 

5 Ensemble Capteur d’Effort  
Cet ensemble, monté sur la coulisse entre le Jambier et 
la Planchette, permet de mesurer l’effort de poussée du 
patient. 

6 Ensemble Pupitre  
Ce Pupitre monté sur l’embase arrière de l’axe linéaire 
contient la Partie commande du système DIDASTEL.   

7 Entretoise 9x18x8 
Plan 

Cpm_Entretoise 
_9x18x8 

Ces Entretoises permettent de brider l’ensemble 
Capteur d’Effort sur le berceau Jambier. 



 

  
 

DIDASTEL 

PROVENCE Dossier technique - page 27 - 

CPM-130 

CPM-130 

8 Bride Aimant 
Plan 

Cpm_Bride_Aimant 

Cette pièce plastique, insérée dans le Crurale supérieur 
au niveau de l’articulation du berceau Jambier, 
supporte l’aimant du Capteur angulaire Genou. 

9 Aimant  Aimant du Capteur (effet « Hall ») angulaire Genou. 

10 Support Capteur 
Plan 

Cpm_Support 
_Capteur 

Cette pièce permet de fixer le Capteur angulaire du 
Genou sur le berceau Jambier au niveau de son 
articulation avec le berceau crural. 

11 Capteur Angulaire QR30N-360HB-VK 

Ce capteur numérique à effet « Hall » avec sortie 
analogique 0-5 Vcc permet de mesurer l’angle du 
Genou au niveau de l’articulation entre le berceau 
Jambier et le berceau Crural. 
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3.5.1 Axe linéaire 

 

Rep Constituant Ref. / Plan Description 

1 
Sous-ensemble 
Embase arrière 

 
Ce sous-ensemble assemblé supporte le palier de la vis à 
billes et intègre la motorisation, et reçoit l’ensemble 
pupitre de commande. 

2 
Profil 

Axe linéaire 
4635010090 

Ce Profil en aluminium est la « structure » de l’axe 
linéaire, il est utilisé pour guider l’articulation jambier 
montée sur l’écrou à bille. 

3 
Joints protection 

Axe linéaire 
4635008516 

Ces 2 joints montés sur le profil de l’axe linéaire protègent 
l’ensemble écrou et vis à biles des poussières. 

4 Embase avant 4635008433 
Cette pièce de fonderie supporte le palier de la vis à billes 
et l’articulation du berceau Crural. 

5 Support Palier 4365000047 
Cette pièce supporte le palier de la vis à billes sur les 
embases avant et arrière. 

6 Douille à aiguilles 4639000047 Douille à aiguilles SKF HK-1210. 

7 
Articulation Crural 

inférieure 
4635005611 

Cette pièce en plastique combinée avec l’articulation 
Crural supérieure constitue le pivot de l’articulation du 
berceau Crural. 

8 
Articulation Crural 

supérieure 
4635005611 

Cette pièce en plastique combinée avec l’articulation 
Crural inférieure constitue le pivot de l’articulation du 
berceau Crural. 

9 Vis à bille 4635008475 Vis à billes KGT-16x5 de diamètre 16mm et pas 5mm. 

10 Rondelle 8x18 4630000814 Rondelle diamètre 8x18mm.  

11 Rondelle butée 4639000097 Rondelle SKF LS-0821 pour butée à aiguilles AXK-0821. 

12 Butée à aiguilles 4639000021 Butée à aiguilles SKF AXK-0821. 

13 Bague intérieure 4639000071 
Bague intérieure SKF LR-8x12x10.5 pour douilles à 
aiguilles HK-1210. 

14 Passe cloison 4610007989 
Passe cloison en caoutchouc diamètre 16 utilisé pour 
amortir en fin de course. 
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15 Support Ecrou 4635008847 
Cette pièce usinée supporte l’écrou à bille, les patins de 
guidage de l’axe linéaire et le support galet de 
l’articulation du berceau Jambier. 

16 Patin 4635008839 
Ces patins en ertalon sont utilisés pour guider le support 
écrou dans le profil de l’axe linéaire. 

17 Vis à bille 4635008475 
Ecrou à billes FG-16x5 pour vis à billes KGT-16x5 de 
diamètre 16mm et pas 5mm. 

18 Support Galet 4670021341 
Cette pièce mécanosoudée est le pivot de l’articulation du 
berceau jambier sur l’axe linéaire. 

19 Accouplement  

Cet accouplement de chez RULAND est composé de 
deux manchons (MJC19-8-A et MJC19-6-A) et d’un 
disque de torsion (JD12-19) approprié. 
Il permet d’accoupler la motorisation à la vis à billes. 

20 
Ensemble 

Motoréducteur / Codeur 
 

Cet ensemble motoréducteur de chez MAXON est 
composé d’un moteur DC-MAX26S-GB-L-24V, d’un 
réducteur GPX26-A-16 :1 et d’un codeur ENX16-EASY. 

21 Bride Moteur 
Plan 

Cpm_Bride_GPX26 
Cette Bride usinée permet de fixer le réducteur sur 
l’embase arrière. 

 
 

 



 

  
 

DIDASTEL 

PROVENCE Dossier technique - page 30 - 

CPM-130 

CPM-130 

3.5.2 Berceau Jambier 

 

Rep Constituant Ref. / Plan Description 

1 
Entretoise 

6x8x5 
4627000075 

Ces entretoises permettent de réaliser la liaison pivot, 
articulation berceau Jambier, sur le support galet de l’axe 
linéaire. 

2 Jambier 4633000647 
Cette pièce mécanosoudée supporte la partie inférieure 
(mollet) de la jambe du patient. 

3 Rondelle Chape 4670015386 
Rondelles de friction entre l’articulation Jambier et le Crural 
supérieur. 

4 Butée Angulaire 4635008433 
Cette butée permet de limiter la course angulaire de 
l’articulation Jambier et Crural supérieur, elle sert également 
d’anti-rotation de la rondelle de friction. 

5 
Rondelle 
6x16x1-5 

4630000921 Rondelle pour vis M6. 

6 Vis BHC M6 x 12 ISO 7380 
Vis BHC M6 x 12 de fixation de l’articulation Jambier et 
Crural supérieur. 

7 Goupille 3x10  ISO 8752 
Goupille élastique mécanindus 3 x 10 pour fixation support 
capteur angulaire.  

8 Obturateur 4637000445 Obturateur 15-160 articulation Jambier et Crural. 
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3.5.3 Planchette articulée 

 

Rep Constituant Ref. / Plan Description 

1 
Coulisse Jambier 

Droit 
4633000720 

Pièce mécanosoudée qui coulisse dans le Berceau 
Jambier pour le réglage ergonomique de la partie inférieure 
(mollet) de la jambe. 

2 
Coulisse Jambier 

Gauche 
4633000712 

Pièce mécanosoudée qui coulisse dans le Berceau 
Jambier pour le réglage ergonomique de la partie inférieure 
(mollet) de la jambe. 

3 Planchette 4670023579 Le pied du patient repose sur cette pièce pliée. 

4 Rondelle d62 4635009530 
Rondelles de friction entre la Planchette et les coulisses 
Jambier. 

5 Vis Philips M6 x 12 ISO 7045 
Vis Philips M6 x 12 de fixation de l’articulation Planchette et 
coulisses Jambier. 

6 Vis Philips M6 x 40 ISO 7045 
Vis Philips M6 x 40 pour brider l’angle d’articulation entre la 
Planchette et les coulisses Jambier. 

7 Planchette Entretoise 4627000637 Entretoises pour boutons imperdables. 

8 Bouton Imperdable 4625000861 
Bouton imperdable pour brider l’angle d’articulation entre la 
Planchette et les coulisses Jambier à l’aide des vis Philips 
M6 x 12. 
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3.5.4 Berceau Crural 

 

Rep Constituant Ref. / Plan Description 

1 
Crural 

Supérieur 
633000986 

Cette pièce mécanosoudée supporte la partie supérieure 
(cuisse) de la jambe du patient, elle est articulée avec le 
berceau Jambier. 

2 
Crural 

Inférieur Droit 
4633000689 

Cette pièce tubulaire articulée sur le Berceau Jambier 
supporte la coulisse Crurale. 

3 
Crural 

Inférieur Gauche 
4633000697 

Cette pièce tubulaire articulée sur le Berceau Jambier 
supporte la coulisse Crurale. 

4 Crurale coulisse 4670021009 

Cette pièce tubulaire est articulée sur l’ensemble axe 
linéaire et coulisse dans les Cruraux inférieurs gauche et 
droit pour le réglage ergonomique de la partie supérieure 
(cuisse) de la jambe. 

5 Crural Articulation 4670021292 
Pièce qui permet de réaliser l’articulation entre le Crural 
supérieur et le Crural inférieur composé de la coulisse et 
des Cruraux inférieurs gauche et droit. 

6 Entretoise 6x8x4 4627000794 
Ces entretoises permettent de réaliser la liaison pivot entre 
le Crural articulation et le Crural inférieur et supérieur. 

7 Goupille 3x16  ISO 8742 
Goupille cannelée pour indexer le support aimant du 
capteur angulaire. 

8 Axe d6 4627001213 Axe articulation entre Crural inférieur et Berceau Jambier. 

9 Circlip d5 4635008574 Circlip axe articulation (rep. 8). 

10 Embout 18x20 4637000065 Embout plastique 18x20 pour tube 19x18. 
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3.5.5 Ensemble Capteur d’Effort 

 

Rep Constituant Ref. / Plan Description 

1 Traverse Cpm_Traverse 
Cette pièce pliée permet de relier les brides des tubes pour 
réaliser la coulisse entre le Berceau jambier et l’ensemble 
Planchette. 

2 Bride Tube d15 Cpm_Bride15 
Cette pièce bridée sur le Tube d15 permet de solidariser le 
capteur d’effort sur la coulisse de l’ensemble Planchette. 

3 Bride Tube d19 Cpm_Bride19 
Cette pièce bridée sur le Tube d19 du Berceau Jambier 
permet de réaliser la coulisse entre le Berceau jambier et 
les tubes d15 de l’ensemble Planchette. 

4 Bague de guidage GSM-1517-10 
Roulement linéaire IGUS d15xd17, longueur 10mm, permet 
de réaliser le guidage de la coulisse entre le Berceau 
jambier et les tubes d15 de l’ensemble Planchette. 

5 Capteur d’effort CZL301C_2 
Capteur type S à jauge de contrainte permettant de 
mesurer une force jusqu'à 100 kg en en traction. 

6 Embout à Rotule SAKB-6-F 
Embout à rotule SKF, alésage 6mm, longueur 21mm, en 
Acier. 
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3.5.6 Ensemble Pupitre (Partie commande) 

Le Pupitre monté sur l’embase arrière de l’axe linéaire contient la Partie commande du système 
DIDASTEL. 
 

 

Rep Constituant Ref. / Plan Description 

1 Pupitre Cpm_Pupitre Ensemble mécanosoudé. 

2 Prise alimentation BZV01/Z0000/02 Connecteur passe cloison IEC 230V / 10A BULGIN. 

3 Prise USB PX0842-B-A Connecteur passe cloison USB-B femelle BULGIN. 

4 Presse-étoupe PG7 Presse étoupe PG-7 pour le passage des câbles capteur. 

5 Voyant jaune 609-1312-140F Voyant LED lumineux jaune Dialight, d9mm, 24 Vcc. 

6 
Alimentation 
230V / 24Vcc 

LRS-50-24 Alimentation à découpage Mean-Well, 230V / 24Vcc, 53W. 

7 Carte de commande 390438 
Carte MAXON de commande numérique, et puissance, de 
vitesse et positionnement EPOS2 24/2 DC, 2A, 24 Vcc, 
adaptée aux moteurs DC avec codeur. 

8 Conditionneur Jauge JY-S60 
Conditionneur capteur de pesage (capteur effort CPM-
130), 24Vcc, 2mV/V, signal de sortie 0-5V. 

9 Goulotte  Goulotte 11x15mm. 

10 Face Avant Cpm_FaceAvant Face avant pupitre. 

11 Plexi Cpm_PlexiFav Plexiglass face avant pupitre. 

12 Douilles 4mm  Douilles 4mm pour mesurer tension aux bornes du moteur. 
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4.1 Vérifications préliminaires  

A la réception du matériel, veuillez vérifier la présence des fournitures suivantes : 
 
• 1 Système « CPM-130 » 
 
• Les accessoires suivants : 

- 1 Câble de liaison USB ; 
- 1 Câble d’alimentation secteur. 

 
• Dossiers papier : 

- Dossier Technique du CPM-130 ; 
- Manuel d’utilisation « INTERFACE PC de Pilotage, Paramétrage et Acquisition 

 
• La Fiche de licence CPM-130 pour votre établissement : 

 
 
 

Les Logiciel et Ressources d’accompagnement du système 
CPM-130 sont dématérialiser. 

 
Veuillez utiliser le Gestionnaire de Licences et Paquets 

DIDASTEL pour TELECHARGER les Logiciels (Interface PC, 
Pilotes, etc.) et les Ressources (Dossier « Professeur », 

Activités Pédagogique, etc.) et ENREGISTER votre Licence 
Etablissement. 

 
Pour TELECHARGER le Gestionnaire de Licences et 

Paquets DIDASTEL rendez-vous sur la page SUPPORT du 
site DIDASTEL : 

www.didastel.fr/support 
 

 

http://www.didastel.fr/support
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4.2 Installation 

4.2.1 Installation sur table 

 
Dans le cadre d’un système Pédagogique, le système CPM-130 se pose sur une table pour permettre 
à l’utilisateur d’exercer un effort de poussée à l’aide de la main et visualiser les mesures sur l’interface 
PC. 
 
 
 

4.2.2 Fixation sur table 

 
 
 
 
L’embase arrière du CPM-130 est 
équipée de deux oreilles pour la 
fixation sur le plateau de la table. 
 
Vous pouvez utiliser des vis bois d7 
ou des boulons traversant M8. 
. 
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4.3 Raccordements 

4.3.1 Alimentation 

 
 
 
 
Raccorder le câble d’alimentation 
secteur (fourni) sur la prise 230V 
type « IEC 320 » équipée de son 
interrupteur à l’arrière du pupitre. 

 
 

4.3.2 Raccordement au PC 

 
Se munir du câble de liaison USB 
(fourni). 
 
Connecter le cordon (prise USB-B) 
sur le connecteur USB-B situé à 
l'arrière du pupitre. 
 
Connecter l’autre extrémité du 
cordon (prise USB-A) sur un port 
USB-A disponible de votre PC. 

 
 
 

4.4 Mise sous tension 

- Basculer l’interrupteur général de 
mise sous tension à l’arrière du 
pupitre. 
 
- Le voyant 230V s’allume. 
 
- Le voyant « Sous tension » 24Vcc 
s’allume à l’avant du pupitre. 
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Le système CPM-130 est prêt à être utilisé : 

 

 

4.5 Douilles mesure tension moteur 

Le pupitre du CPM-130 et équipé de 
deux douilles 4mm pour mesurer la 
tension aux bornes du moteur et 
visualiser la MLI (PWM) avec un 
appareil approprié (oscilloscope).  
 

 
 

 

 
 

ATTENTION ! 
Le « driver » moteur ou pont en H de la carte de 

commande est non protégé ! 
Veuillez utiliser exclusivement une sonde différentielle ou 

un multimètre ! 
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5.1 Connexion Interface PC 

5.1.1 Lancer Interface PC 

 
Vous avez préalablement installé l’Interface PC du système CPM-130 sur votre PC et enregistré votre 
licence (Voir « Manuel d’utilisation de l’Interface PC CPM-130 »). 
 
Le système est relié au PC, sous tension et en service (Alimentation sous tension et voyants 
allumés). 
 
- Lancez l’Interface du CPM-130 à l’aide de la barre de tâches Windows « Programmes / Interface 

CPM-130 (Attelle de Mobilisation du Genou") », l’écran d’accueil s’affiche sur votre PC. 

 
 
- Cliquez sur « Continuer » pour accéder à la fenêtre principale de l’Interface du CPM-130. 
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5.1.2 Etablir Connexion 

 
 
(1) - Dans la fenêtre principale de l’interface cliquez sur l’interrupteur « Connexion » ; 

 

(2) - Si la communication est correctement établie, s'affiche à l'écran le panneau « CONNEXION 

ETABLIE » ci-contre. 

 

Le dialogue entre le PC et l’Attelle de Mobilisation du Genou CPM-130 est opérationnel. 

(3) - Cliquez sur « OK », de retour à la fenêtre principale de l’Interface, la led verte « Connexion » est 

allumée. 

 

Avant de piloter le CPM-130, vous devez Activer (asservissement) la carte de commande du système. 

 

Si la connexion a échoué, veuillez consulter le "Manuel d’utilisation de l’Interface". 
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5.2 Activation CPM-130 

 
 
(1) - L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») à l’Attelle CPM-130. 

 
(2) - Cliquez sur l'interrupteur « Activation » ; 

 
(3) – La puissance et l’asservissement de la carte de commande de l’axe linéaire sont activés (led 

orange « Activation ») 

 

(4) – Le système a démarré en mode KINETEC avec Mobilisation du Genou patient passif : 

• bouton « MODE KINETEC » activé ; 

• interrupteur « Mobilisation Patient » sélectionné sur « Passif » ; 

• pupitre utilisateur « PUPITRE KINETEC » affiché ; 

 

(5) - Les icônes utiles au pilotage du CPM-130 deviennent accessibles ; 
 
(6) – Le synoptique (schéma blocs simplifié) du système CPM-130 et actif : 

• visualisation de la position de l’Attelle ; 

• affichage des grandeurs physiques (mesures, consignes, commandes). 
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5.3   Pilotage des Fonctions du CPM-130 

5.3.1 Mode KINETEC 

Le Mode KINETEC permet de jouer les fonctions globales du système réel. 
 

5.3.1.1 Mode KINETEC : Pilotage Extension / Flexion 

 
 
(1) - L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») à l’Attelle CPM-130 et la carte de 

commande de l’axe linéaire est activée (led orange « Activation ») ; 

 

(2) – Le mode KINETEC avec Mobilisation du Genou patient passif est sélectionné : 

• bouton « MODE KINETEC » activé ; 

• interrupteur « Mobilisation Patient » sélectionné sur « Passif » ; 

 
(3) – A l’aide du pupitre utilisateur « PUPITRE KINETEC » saisissez : 

• les angles de Flexion et Extension souhaités au niveau de l’articulation du Genou (articulation 

entre le berceau Jambier et le berceau Crural) ; 

• la vitesse angulaire demandée ; 

 

(4) – Cliquez sur le bouton « EXTENSION » ou « FLEXION » pour positionner l’Attelle. 
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5.3.1.2 Mode KINETEC : Mobilisation du Genou Patient passif 

Dans ce mode, le patient est passif, la mobilisation du Genou est réalisée par l’Attelle en Extension et 
Flexion avec une loi de commande de vitesse trapézoïdale au niveau de l’articulation du genou, voir 
description § 3.4.1 « Fonction Kiné « Patient PASSIF » (Trapèze de vitesse) ». 

 

(1) - L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») à l’Attelle CPM-130 et la carte de 

commande de l’axe linéaire est activée (led orange « Activation ») ; 

 

(2) – Le mode KINETEC avec Mobilisation du Genou patient passif est sélectionné : bouton « MODE 

KINETEC » activé et interrupteur « Mobilisation Patient » sélectionné sur « Passif » ; 

 
(3) – A l’aide du pupitre utilisateur « PUPITRE KINETEC » saisissez les angles de Flexion et Extension 

souhaités et la vitesse angulaire demandée ; 

 

 (4) – Cliquez sur le bouton « MARCHE » pour lancer les Allers-Retours (cycle) entre les positions 

d’Extension et de Flexion choisies. 

 

(5) – L’Attelle exécute les Allers-Retours (led jaune « CYCLE ») sur le 

pupitre utilisateur « PUPITRE KINETEC » ; 

 

(6) – Cliquez sur le bouton « ARRET » pour arrêter le cycles (Allers-

Retours). 
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5.3.1.3 Mode KINETEC : Mobilisation du Genou Patient actif 

Dans ce mode : 
- le patient est actif en Extension, la mobilisation du Genou est réalisée par l’effort de Poussée 

du patient ; 
- le patient est passif (relâché) en Flexion, la mobilisation du Genou est réalisée par l’Attelle 

CPM-130 avec une vitesse fonction de l’effort de relâchement du patient. 
Voir description § 3.4.2 Fonction Kiné « Patient ACTIF » (Effort). 

 
 
(1) - L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») à l’Attelle CPM-130 et la carte de 

commande de l’axe linéaire est activée (led orange « Activation ») ; 

 

(2) – Le mode KINETEC avec Mobilisation du Genou patient passif est sélectionné : bouton « MODE 

KINETEC » activé et interrupteur « Mobilisation Patient » sélectionné sur « Actif » ; 

 
(3) – A l’aide du pupitre utilisateur « PUPITRE KINETEC » saisissez les angles de Flexion et Extension 

souhaités et l’effort de poussée demandé ; 

 

 (4) – Cliquez sur le bouton « MARCHE » pour lancer le cycle ; 

 

(5) – L’Attelle est en cycle, en attente d’un effort de poussée en extension, (led jaune « CYCLE ») sur 

le pupitre utilisateur « PUPITRE KINETEC » ; 
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(6) – Le système vous demande de pousser en Extension, voyant « POUSSER » sur le pupitre 
utilisateur « PUPITRE KINETEC » ; 
 
(7) – Veuillez appliquer un effort supérieur à la consigne d’effort de poussée demandé pour déplacer 
l’Attelle jusqu’à la position d’extension : 
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 (8) – Arrivé à la position d’Extension, le système vous demande de relâcher votre effort de poussée, 
voyant « RELACHER » sur le pupitre utilisateur « PUPITRE KINETEC » ; 

 
(9) - L’Attelle retourne en position de Flexion avec une fonction de l’effort 
de relâchement du patient ; 
 
(10) – Cliquez sur le bouton « ARRET » pour arrêter le cycle (Allers et 

Retours en Effort de poussée). 
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5.3.2 Mode LABO (Banc d’asservissement) 

Dans ce mode, le CPM-130 est utilisé comme banc d’asservissement, l’utilisateur peut envoyer 
différentes consignes sur l’axe linéaire : 

- Consigne de Position avec axe linéaire asservi en Profil de Position ; 
- Echelon de Position avec axe linéaire asservi en Position ; 
- Consigne de Vitesse avec axe linéaire asservi en Vitesse ; 
- Consigne de Courant avec axe linéaire asservi en Courant (couple). 

 
(1) - L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») à l’Attelle CPM-130 et la carte de 

commande de l’axe linéaire est activée (led orange « Activation ») ; 

 

(2) – Sélectionnez le mode Laboratoire en activant le bouton « MODE LABO » ; 

 
(3) – Cliquez sur l’icône « Envoyer Sollicitation Axe » pour afficher le panneau « ENVOYER 

SOLLICITATION (Axe linéaire) » ; 

 

 (4) – Sélectionnez le type de sollicitation, « Profil de POSITION » (Trapèze de vitesse) sur l’exemple 

ci-dessus, que vous souhaitez envoyer sur l’axe linéaire ; 

 

(5) – Saisissez les paramètres de la sollicitation, « Consigne » de position demandée et « Vitesse » et 

« Accélération » du profil souhaité ; 

 

(6) – Sélectionnez « ACQUISITION (Carte de commande) » pour lancer l’acquisition des mesures de la 

sollicitation envoyée ; 
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(7) – Cliquez sur le bouton « ENVOYER » pour envoyer la sollicitation ; 

 

- La sollicitation en Profil de position est envoyée sur l’axe linéaire, après la fin du mouvement, est 

affiché la fenêtre « ACQUISITION AXE » ci-dessous : 

 

 
 

5.4 Autres fonctionnalités 

 

 
 

 

Veuillez consulter le Manuel de l’Interface PC de 
Pilotage, Paramétrage et Acquisition du CPM-130 pour 

découvrir les nombreuses autres fonctionnalités. 
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6.1 Schéma de câblage 
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6.2   Alimentation 24V 
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6.3   Carte de commande EPOS2 24V/2A 
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6.4   Motoréducteur CPM-130(Combinaison DC-MAX26S/GPX26-A/ENX16) 

6.4.1 Combinaison DC-MAX26S / GPX26-A / ENX16 
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6.4.2 Moteur DC-MAX26S GB SL 24V 
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6.4.3 Réducteur GPX26 A 16:1 
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6.4.4 Codeur ENX16 EASY 512IMP 
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6.5 Ecrou / Vis à billes 
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6.6 Capteur Angulaire QR30N 
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6.7 Capteur d’effort CZL301C 
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6.8   Conditionneur Capteur d’Effort JY-S60 
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