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F 4
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AxNum(ERD150) :  TP1% AxNum Cde-U_BF RPPD Boucle Ferméef rec correctlo

1. BUT
Expérimenter le systeme objet tude ‘am de caractériser
configuration imposée.

Dans ce TP, le systéme sera confi ure\
- en boucle ferrnee c'eft-a-dire que 12 commande du proc
- en position, c'est- le signal de mesure sera u
- avec une COI‘I‘CC‘[IOH:‘S%w ae action proportionne

2. HYPOTHESES}Q\I@TATIONS /

Configuration parti ‘ 'e pohe TP
Dans ce TP, le systéme se _dré en boucle fermée, c'est-a-dire que |'infor

prise en compte p, w\omhon de la commande Sr, soit le schéma structurel suifant:

Interface de
puissance,

a CUmporterne dar~"gne

T signal de mesure,
" i
“tidn X

>t une action

/J

,n de mesure M sera

Consigne

\ s

Interface
Y Mesure capteur

7

mterface de puissance

' serq ~nfig é en commande tensi /

- Ku. &or avec Ku = Constanfc ‘+s car Sr est exprimé en Volts (Comtne lors 1-1)

Y 4
= C-M signal appel %

“~ients d'action proportionnelle
2l dériva}ion

Principey«'une correction prgh ~rtionnelle

On a donc la relation Sr, . = Sl kg + Ty dg a
(t) (t) dt

avec: ki, ka»

Td C

Le capteur en positio

Dans le systeme étudié A capteur a structure ue qui delivre une image

fidéle de X telle qu M = X (enmm) (sdit un coefficient de tr 'sfea _ur égal a 1 mm/mm
Conséquence: B

— La consigne (p&uition souhaitée) pourra tre exprimée en m _\

— La dimension,de k; sefa des Volts /mm “lisque Sr est exprimé gn Volts

r

D'ou le sc Jur ce TP

Réducfeur

| Charge |

Pignon
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3.1 Lancement du logiciel et ¢onfigurasion

- SWET% -
3. EXPERIMENTATION ET {\XP’ DITATION C/ )

Lancer le logiciel D_AxNum par I’iconé. 2
1- la mise en communication du lo%y >l sur PC "D/ AxNum" et la cartgfd’

1e commande
situé¢e dans le boitier "ERD150" (ca “‘7ente contenant un micro_gt ntroleur /
2- le chargement du logiciel de cormw iande dans la mémo

le la carte d'1 et de
commande. )
3- la Prise Origine Machine (PO Jent du chariot Jeence S B e CE
mobile jusqu'au fin de course gauch 7?01& =0 mm) (=T
Si cette prise origine machine ne se falypas et que la fenétre TG
d'alerte ci contre apparait, ue l'arréy d'urgence n'a pas o
été acquitté. / f

‘ Clsg kg iy il ™ hed e

Appuyer sur le bOUTO/\"iiT" sur la face avant de I' AxNum

permet d'acquifyr I'arr ~{ce au cas ot il serait actif

4- la mise en a\tlon de repos (a une distance choisie de la positio

Verlﬁcatu{ ,Trlsatlon logicielle du at sec )
" dans la barre des fpenu principaux Partigipérative ]
, . smpenzation des hiottements secs
Configurer — Part operative I !
/ *nrg\ - 95") valeur trouvée en TP1 1 <e "U T Udemanage - I

+on des

Compy

Consew
»

SIla compensa‘r‘?on des frottements secd .. acwive, cela est in
synoptique avec la valeug' su parametre Crsi=Udémarrage

.e schéma

(Compansuﬁon deS “tements Secs 'n‘rrinséques)

On pourra alors admettre que laf. ‘aye sera de type Inertie +

frottement visqueux soit les cog ficie Y
J (inertie en kKgm2) et f (fro =nt visqueux en
Configurations diverses fiour ce TP
@ Choisir le mode comm en boucle fermée en position avec correcteur P
Choisir — Mode co a’N_) Boucle Fermée — PID Position
»
@ Choisir |'interface fle puissaiize "Comma=- rension":
Choisir — Inter, ' le tension
< Choisir les unit o grandeur,

Choisir — Uhites — Sortie réguuteur — Unité I.P. (Interface d uzssance)

/ \ /

— Position -4 mm
—w — Vitesse - mm/s ’ ¥
— Accélgration | — mm/s? _|V] 7

— Consighy 'Mesure/Ecart — |

Unité parhgope’a‘hve I v |

——

—-..

~
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vec correctio/

MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AxNum(ERD150) . ~ TP15¢ AxNum_Cde-U _BF RPPD  Boucle Fermée

(/

= Définir la position de repos égale a 5? “m

Valeur Repos

o0 mm
'Cliquer dans le bloc "Valeur Repos) “+rdine I' ouverTure d'une boite

de dialogue qui permet de /i ~asition de repos CONSIGNE:

Echelon constant

Val C=54 mm
=4 mm

/ ,

Origine Position
des X de repos
Remarque: >,
- Les différents essais en régim r;ynamique se font alors que ile est en position de repos. Si
r ‘ Repos ,
ce n'est pas le cas, fgi ‘clic’ su} le bouton de la barre des m

Ecran synoptiq ‘)..11

S 4

. tiy
cticnnlls G

Vérifier
"Commande tension"

: "‘-._‘ ; Partie )

Partie Comm: Bt
Configuration: ¢ Opératiye
H Compensation AXN¥
B P frotttements sei
/ Valthr Ra Ci= 180V /
y £ ‘ )
CONSIGN®: # P‘:;::ﬁc: l’m Im 5 \
Echelon costant
— 7Ky r

Faire un "Clic gauche"
pour sélectionner le
point d'enregistrement

\

Y

- %\ . Aéfégur
[ ey

Faire un "Cllc gauch ) Pignn
Changer les valeur! Crémeillére

Sy i i N7
Faire un "Clic droit" pour = 0.002718 ﬂ—!‘ \@ O

afficher valeur en mm/inc

' Mx! Mx!
L'interrupteur ,fer' ol QX O
boucle dofs etre ferme ||

‘e un "Clic droit" pour
afficher valeur

tiod dérivée \ x
dans le bloc entrdine I'ouver] re d'une boite de dlalogquun § Td= m .
———

e il
perme défi
alpha= IS.DD _|::'
hoisira =T (cg .tante de temps relevie 10gs du §°

Nn Cde U B)) - X aooer |

Page 5/10
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- SUJET % o

~ —
/

3.2 Réglage en vue d'un comperte...ent 1)npose

< Définir la valeur du coefficient k; ~ Action PropCICUREES

‘Cliquer dans le bloc entrdine |'ouverture d'un dialogye qui
permet de définir K; D\ — -

)
On choisira k1 =2 ou 25

- Par des essais successifs en régime d'éCw.lon constants de soit

Val Repos=50mm et Val C=52mmM) rechercher la valeur de k, quf permet d'obtenir un dépaisement
relatif d'environ 10 a 15% —
Partant de la position de repos (égal§ ] SOEm), on applique
un échelon de commande constant de

!l Remarque: TR
L'origine des temps du réqgi i
produit la discontinuitg. \
Le logiciel permet def ~tarder cetté origine par rapport au +=0
début de I'enregistfe "¢ dy t=0 des courbes tracées a j
I'écran (parametr wov'rhe%\ ).
/ 27 AT x|
Pour définir le fer'em‘s parametres de commande, 'cliquer’ [ (Eo e seneant -
sur le bloc ' ?mm ol / 'y I—_,IZEEE - - )

iectionneryla con?mande en échelon cons‘r = ~

Na co ), ~
N \ \ Définir la DOSITIOYZhGITee

) _7—' Retard = lﬂmﬂ——‘ \

D fim\\ ~ o/apphccn‘lon dela commcﬁeﬁg\

~ = Val Repos+A en mm avec un retard 8¢ 0,15. )
ky aux “»s ou Aéterminées précédemment

Conditions de I'essai et mode o fre:

& Définir la valeur de l'échelon
& Verifier les coefficients k;
Dl-'-

aterrupteur de sortie ré «r fermé.
. "Cliquant gauche " de sus) f

"'

& Veiller a étre en mode
& Sélectionner les points d' regzs

vosition de rep
ment Mx , Sr et

& Appliquer l'échelon en ' wuant" sur le commutateur®= - d'application de |
T

& Tracer le réponse la tem[\‘elle en "Cliquant" sur le bouton [E

>

Sto

"1y en mode stop )

@ Attendre la fin du tifansfert def écbo"" :sure (enregistrement r.

Ean

+—t

Blinhlax

@ Eventuellement - ecnelles?'dce aux bouton e

- Relever la valeur du dépassemeryy (en valeur absolue, en Vale/ celative et l'instant ty l'instant ou a

lieu ce dépassement), pour cela:

Y 4
. . , ¥
(quuer sur le bouton puis positionner les sdndes demdgdées

TION: I'insTgat ml'r' | est I'instant ot se prody'+ la discontin i+% de la consigne !!
- Relevef e temp ~éponse a pour cela:

e sur le bout puis positionner s dEn)ﬂdées
N\t ['instgtt initial est I'instant ol se'pro -~ tinuité de la consigne !l
=" nts dans un fichier au format proj,.étaire (*.axn) dans votre répertoire
I effectuer, ultérieurement, des comparaisons de courbes:

- Sauvegarder
de sauvegarde afin

Page 6/10
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AxNum(ERD150) :  TP1% AxNum Cde-U_BF RPPD Boucle Ferméef rec correctlo

~

& faire "fichier" puis "Enreglstr

- Copier I'écran obtenu dans votre fic "Comy te T ndu
& faire "Copier" puis "Colld-" ou par "impr écran”)
- Comparer les résultats a ceuy obte ir une correction s “ent proportlonnelle (TP1-
2 AxNum_Cde-U_RPP)
3.3 Exploitation de la repon e a un échelony constant

ysteme dit du "deuxig® ~ ordre":
=24V (régulat

La réponse obtenue étant t

11 faut alors veiller a ce que

4 r .
_et les grandeurs caractéristi

! XMAX

Rappel sur les allur

/ — t=0du
/ | X(uSﬁan, transitoire

dete iner le  coeffi
d amortissement en boucle fe

7
+temps <<cantonner dans le domaine X(m/ O\ /
— & \

27t ABAQU aEnENTS REDUITS: /

«cC
’ 4 P S \
noté é]—‘ ::-»\:\"-s’ - m = numéro du dépassemen
NS T T 1){1
I3 ST Pour le
. N OSSO =
" BN BEANA VA W VA NA VRN _hepassemen'r de
y, IRNL VAN AN N
. EANAVANRNAVANEAY ‘ rang 1
NN N, \‘,,_ J
TN Y y
AR AN
1- Pour le dépassement — N L GR \
relatif obtenu ' i/ 2 N
1 ‘\ i ‘\A‘}“’U\!L

Coefficient
d'amortissement &¢

L >
>

/ ;‘
S Ep i

S x\nnsvrmrz ) \ \

A 2 3 45 1

7

\ S- On “3“] v'aleur du coefficient d'amortissement
e
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SUJET %

ABAQUE Dﬁ TE?D"" ~% REPONSE REDUITS:

&

ARRE =11 Tt it T
- déterminer la pulsation propre en  tr.ogf — = i T
, . i 7T
boucle fermée notée wg i 41T vl
\ aniil IV AN { "
i J
100\, 4 A
X I
\ v ‘ = 1
%
N .. +—H
2 | ri ™~ / il
}
2- On lit la valeur du pr e J | \Y // | 4
10 — —
ra I
E < ¥
ik I
Y’ | I =T
3- Connaissant le temps de répoy. %, onen | 2 : 3
déduit la valeur de la pulsatio pr‘opra o , | ’ |
/ 0T MO0 00 0305 1 2 345 70 20 % & 10
’ Facteur d'dfrertissement 2 —eeesm—gm-
- ‘ 1- On part de la valeu .nt

précéde

/J
‘sulta ui obtenu pour une correcti

U _ P)

34 Rély/‘"” g :Xxcitation sinusoi-
);

Dans ce cds le systéige excité par une commag .c s

34.1 Lo ‘por ment a la pulsation

- Comparer le sim Aement))roportionnelle (TP1-

2 AxNum_Cd

Y i

sosition de reposf

" autour d'u

)

\

av;l'. un@

2

N\

le d'expressiof Cy =Co + Cy.sin(o )

“ore

—Dp ‘~nlparticy.iére (dite pulsation

Le syste “linéaire, le réponse £€n vi
temporel (appel¢ également déphasagt ~té @) soit

Conditions de 1'essai et mode opé’ atoire:

N7 WE

“lementpsinusoidale mais
w.sin(o.t+ o)

1’)

- Définir les paramétres de la co

Sinus

Waleur Repos = |120.00
alewr C = |120.00 _|:'

EE
-
— Amplitude =

3 .

L 4

pulsation = dis
Retad= 0000 e s

4

M Annuler

mm

Sélectionner par un ‘clic’ /Typ

mm

mm

Chons:r/amphfude =2 mm

Cho/

pulsation ® = @r

\

afin "Valider"

—7

& Sélectionney,les points d'enregistremant £ et Mx'en "cliquant"?ssus\

),

cominiande en fermant IS crrupteur = & en amontf... point Nr'

—~—

, . / HAap
& Attendrf la fin ¥ transfert desNhantillons de mesure (enregf ement redey :nu en mode stop |)
la comma ~n ouvrang iaison entre régulateur >t ll%terfac de'puissance.

-

1o répoiyf es temporelles en ”cliquant”\sm\" on .

Page manuel "Extraits de sujets de TPs"
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AxNum(ERD150) : ~ TP13¢ AxNum_Cde-U _BF RPPD  Boucle Fermée é}’rectto/
Funpe X
( IME: ’ L

& Redimensionner les échelles grdace auy _cutons | W ot Mt | oy visualfll unzquement quelques
sinusoides.
, A transtert V/Sr (Rapport ¢.s amplitudes et a’ephas
>npo§’/o/manf les 4 sondes “»s de points demandées.

@ Relever les caractéristiques esse
émes du 2° > coefficient

/

“Cliguant gauche" sur le bouton

Exploitation:
- Vérifier que le relevé expérimental cow,_ sore les propriétés des

d'amortissement égal a 0,5 excité a la pulsation propre:
— un rapport des's_ cgalal

to

— un déphasage ¢gaia/-90°
r 4

r

3.4.2 Influence/telaj =  on d'excitation:
- Etudier l'influeit *A.»_éugmentation de la pulsation d'excitation (pour uge pulsation double par
exemple) ,.B\’ y

3.4.3 Mi ~ehv\‘é du phénomeéne de résonariige 7 ’

- Verlﬁer phenomcne de résonance: plage de pulsation ou I'égplitude des déplacement eg{supérieur
a 1' clation de la consigne

W

1 rapport des mplitudes a lieu po el alsatio

=0,51F  .conque du rapport des a 1p‘hs\qut 1,15
/J

Luae “the rlqu} montrerait que le

culiere ® u)R =mp41-28% .

'our ~tte p ‘sation particuliére, e
‘°0has 2e -55°

)
o
/17

Page 9/10
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Trayauy” thues )
sur le/systém<c’ 'AxNum" —

J150)

’ J
\,TP n°1-5

N/ !

Capteurs /

) - sommande d’axe numérique
Y i
/ TPz h‘ Num_capteurs_Sujet.word ; ]
— Y,

Sommaire :

L. INrOdUCHION.....f . e 7‘7 .................. 3
1.1 Nécessité d'u

1.2 ButduT.P . . \) \
2. Caractéri&/ n des capteurs de dépla-cements......... / ...................................... 4
\ 7
2.1 Prédéte mNttions / 5

p
2.2 Expéfimentatihn . / ) 5

3.1 , Prédétermination.. Y/ /. 6

rXpérimentation ......

Eﬁntaﬁon l \’ 4 8
£J~)
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Manuel de travaux pratiques, de niveau 1, sur AxNum(ERD150) : %y TP1-5_AxNum_Capteurs: Capteurs pour coi nande d'axes,D/

— >
1. INTRODUCTION (/ )

Dans un environnement de productign ﬂexible,\u’brobot de transfert esff ,esting a transféx* ces

d'un poste de travail a un autre. )
La chaine fonctionnelle de la fonCe MD .nde de déplacement
d'étude) est identique a celle d'une co/}\ mande d'axes’

/

~xe de I’AxNum (support

.A Partie com#ande

Logiciel Carte t :

D AxNum Processeur

- EID210 _

) i S
p ordinateur tybe P. b}
/ L | s —— 7 1
&»
h don

& srative

\ Miaison

N

\

i~

/

/
Y-
S

1.1 Nécessité d'un¢/préci

A l'arrivée a un pos inage, de stock
suivant le cas, de prendrefu de déposer une picce.

peut étre obtenu sans u rtage correct de la position de 1’équipage mobj )
Afin d’assurer une %e de vie suffisante des organes mécanigues, les cements des équipages

mobiles doivent se ffire en coptrolant ler=-=""¢ et leur accélération

Cela impos ie mesurer avec préci or%\ urs.

1.2 But du T.P.

/ < i .
Caractf et le captage du d§ ' ement et de la Vite}/ nent d’un axe mobile du robot

) ,_,) iﬁ)\'
S

Page manuel "Extraits de sujets de TPs"
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-SUJET- %

DEPLA-

2. CARACTERISATION DES _CQ . EURS DE
CEMENTS T~

J
La chaine fonctionnelle permettary le \
déplacement du chariot suivant ’axe X A ,
étre matérialisée par le schéma ci-contre : \
Le moteur est fixé sur I’équipage mobile .
alors que la crémaillére est solidaire du . / >

Le déplacement est mesuré grace aN‘n
codeur incrémental accouplé a I’
Les deux signaux en quadrature £.
de ce codeur, sont appliqués /s

spécialisé réalisé par la carte ar,
Se référer au "Docyinent  resSe, .

pour informations compléy’ ~ntaires.

Principe:

Réducteur

at

Le calculateur j’otiermge numérique du déplacement en li

/

Crémaillére

Compteur
.pteur

D

< résultat de comptage.

Données 7ch}ﬁmmn “~oir "Document ressources'') / y
Le moteur A« sul requctedr A
. / . . h \
SBX VGI'SIOI’% d'AxNum ERD150 qgf ¢ été comny ~*~"
—\' ‘fsjo) * Llivrée avant 2007 é in my ceere T, ;
\‘"io 12 livrée a partir de £0 “oteur SMH . /
Version Marque Coefff* ! Tension " Rinduit L d'induit / A | ,
ERD150 moteur Réductf .- | nominale de co Q) (mHy) vi
(V) (Nm/A) (tr/min)
avant2007 Maxon 3 | 18 0021 “ 996 103 & 010 |
& partir de 2007 SMH Y 24 0,043 497 377 ey
l . S_7 7
r r 4 h Y
Fabricant Rew Description \ /
Maxon 2326.945.50% Moteur CC2~  Watt
HP 4 T Codeur 2 voies P00 fely > =~ ur

Le tableau suivant donn

HEDS 55_1103?
s caractéristiques du pigfion et de la crémailléj/

/

Référence Description
Piggon 217 ts module 0,8 en acier /

Crépl illora odule 0,8 en plastique /
Notations : / ), /
X position suivant I’axe X € mm, \
r ra de réduction
d .métre du pignon (diamétfe primitif) d =21.0,8 = 16,8 m
nb .ombreNe fentes au ¢y 'eur -
Mnx Taure erp  dzique ¢ déplacement x , résulfat d&y-o
Mx déplacemey. x, déduite de Mnx pla :
- Dans le cas Jam" et pour le capteur de ;m)

Page manuel "Extraits de sujets de TPs"
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- Le systéme dispose sur sa face avant{d'une repérée "Up", image a ~ positi
sortie d'un convertisseur numérique/analogique 8, bipblaire, dans la plage £10W _1on mesurab}
sur ce point dépend de la valeur du coefficient "C‘]Q‘P" (Coefficient de lage en Mesure Posi‘on

défini dans le "Dossier Ressources™).

2.1 Prédéterminations / \

P1- Exprimer littéralemen “alculgr les 0
différents  coefficients ansfert M
correspondant au schéma bloc ci-gontre, si (rad)

on suppose les ~A~licacples. En
déduire 1’expressionouis; ray valeur du
. 1 )
coefficient de transfetq ‘du capteur de
déplacement noté u. / X

’ %

(mm)
P2- La grandey’ nu notée Mnx résulte de la lecture du co

quadrature’ “ire la valeur du coefficient multiplicateur qu’il faud
obtenir uf >.mesu . (notée Mx) exprimég ~= mm »

P3 - Donne/ “’~llure de la caractéristique Mx en
amplilu 1aduire 1’erreur maximale dite de
X.

JUr pour signaux en
appliquer a Mnx pour

es déplacements de faible

santificg ton, erpmm, au niveau de I’abscisse

P4 - L/~1age de déplacement sur I’axe X étant de 309 mm,\ éterminer le nombre de bits n# =ssaires
/u cddace 4='3 grandeur Mnx. Préciser le type de la variggle Mnx ainsi que celui df la \9}*’ S

)
, A N — . » . . .
P5,- Définir Ya valeur a donner au cgf (ticien MP" si on e~haite disposer, en sof.¢ analog&;’,,
~ette valeur du
7

“d'ung ten,ion image correcte gur un dépla mm. En déduire po
\’“DN? la valeur du coeffici ransfe _.uasortie analogique not¢

o

“+udifr linfluence des je it la mes’ure. Donner I’influen ces jeuxysur la
Ce_ -téristique Mx en fonction de Xx. Verleur absolue maximalg -+ la mesure, due a
cedjeux sachant que ce inféri par étage et que le rédac

XE\Z étages.

El- Relever la pog'c ~ges de la, position suite a une com qﬁ?c miposée

Mode opératoire

r 4
mmarte "En boucle ouvery, ', pour cela "cliquer" spr le% enue ~Zcessifs:
Choisir | —» | Mode d2 commande | —> Roug  ouverte

7
- Choisir le type 'inTe!‘ace de puissance "Commande courant" pour/,.u-m ir les menus successifs:
P
C

- Choisir le mode de

isir — " Interface de puissance/ ] — | ‘Commande courant |
. . . . / .
- Choisir le ogique" pour cela "cliqul ~" sur Jds successifs:

iy | — P Unités | d Unité T). |
L'interface de puissance étan\\"'Commande Courant" les uni‘res\aron‘r des ,A (mA dans le logiciel).
- Donng au coefficient "COMPA vleur prédéterminée

_—I —»| Gains sortigf wiaivgiqups |7

isir valeur de régas de 50 mm ("Cliquer" dans 'ng_"Posifiox'f repos")

" égale a 200 mA , "Retard" égal a

-

4ér" ucement de | s mm.
= aux pg ats Mx et Mnx en "cquuanh>\D'Js".
en "cliquant" sur le commutateur = Y
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-SUJET- /

s

- Relever la position atteinte par I'équipage mobil( (e lta mesures correspondantes
I'écran, -

- Placer un voltmetre entre le point de mesur/ Ux et la rﬁb‘ence de potentielle (

2.3 Exploitation J \

X

E2- Vérifier a partir de I’e raleur des coefficients
rapport Mnx/X ; Mx/x et Up/X. \

.ne de couleur no N

“and le

3. CARACTERISATION /DES CAPTE). ™K _VITESSE
ET D'ACCELERA/T'ON\ /

Principe:

Une vitesse de déplac “ent n e que la dérivée d’yp dénlacement par rapport.au temps.

La mesure de la viff e est la variation de la mesure du
appelé ‘période d’échan 11 de mesure vitesse’ que 1’on note
=5 ms

intervalle de temps

W varren7;ar défaut est :

La mesure nu "1que de vitesse, a un instant d’échantillonnage t = K ev est égale a la différence en‘re
les deux mesures numériques de rosition, faites aux instants t = k.Tev et t =4k-1XTev, soit :
Mnx’ - Mnx,;

),
De méme pour la m&uge d'accélération, qui

cl1a on numériquerde la mesure de vitesf ..Dans

le systéeme "Ax/ .m", Tea (\ €riode d’échantillong.ige de mesy - ,m’) est égal a Tev.

Nk V)

Mnx%n en numérique de la yitesse de
incrémients — inc) iy

Mx’>  Mesure de la vitesse de

“.;vfmt I’axe X, résultat 9/ "mptage (en

/7

placement suivant X expriinée en mm/s.

Mx’' Mesure de 'accélérati “x exprimée en mm/s”.

- Dans le cas du systéme étudif et po - de vitesse et d'accélération, on a 0

- Le systeme dispose sur s ¢ avant d'une
déplacement, sortie d'un convertjseur numeérique/analogi
mesurable sur ce point dépend® 'e la valeur du coeffici
Vitesse défini dans le "Dossi Y)urces"

3.1 Prédétermi \ /
e . D/ /
v = dxdt

P7- Exprimer# littéralement pyis calculer le / ,
coefficient de transfert capteur de 7;}/5‘ BN TR XI}?’)‘

pérée "Uv", image a ue de Iy vitesse de
¢ 8bits, bipolaire, dans la) va 277 La tension
t "CDMV" (Coefficif A .Jwalage en Mesure

vitess A Ly
-

}
X —(\ 1 M"X' » 7 My >
\ mms) ) (inc) (mm/s)
e
P8- " valeur du j vefficient multiplicat faucDa appliquer a Mnx’ pour obtenir
une “tessel on X (notée Mx’) exprlme%\
Page 6/8
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Manuel de travaux pratiques, de niveau 1, sur AxNum(ERD150) : %y TP1-5_AxNum_Capteurs: Capteurs pour coi nande d'axes,o/
at "CDMV" si on souly - ae vale
e valeur

a affecter fu co”
max1 de 200 mm/s.En déduir
‘aue notee Ly,.

so-transfert 44 capteur a sortie an,

P9- Déterminer la valeur
correcte en sortie Uv, pour une

CDMV, la valeur du coefficie
‘nsi que celle de la

Y

y
. la vitesse de dé

3.2 Expérimentation
E3- Relever la mesure pumérique
position, suite a une commande d *7 en boucle ouverte.
i

Mode opératoire
- Choisir le mode de commai”~ "En haucle ouverte"
| isir N Mode d d
Choisir ﬁ L. ode de commande

- Choisir le type d'interface de putgsonce "Commande courarft" pou
r | y | Interface de puissance
- Choisir le mode "5lcnmﬂon "Analogique" pour cela "cliquer" sur les menus s
o —V_, | —»| Unité IP. |
“iasance étant "Commande tension" les ),
MMV la valeur prédéterminée

L'interface d
- Donner auf oef s
nfigurer | —>| Gains sorties ana
2 de rgpos") N
ade de type "Echg on constant" avec une " tou” )

de 50mm,  }
Jroit dessus",
y

Boucle Ouverte

" sur lesymenus successifs:
\ande tension |

>cessifs:

, pour cela "clfiuer" sur les menus succes

-"Cli
s
ant! sur',le bouton -—"1
se, p lacer un oscilloscg_ ~émoire en
sortie Ux"/ la référence. -~ \ /
y | Yy _
Partie Commande: \ i~ Partie )
Configuration: Comm houcle ouverte / Opérative
. — AxNum
Position Repos / —)
Copie de |'écran "synoptid e" a o > Repos = Spmm
_
y 4
Im
(de: 4 L —
Eche}'n constant Sr Uny
) — = Commarn )
10V = Tension, ~— I
/ !
Retard =0.100 s h i
| Depl. = 50 mm H
/ ,"

Nl[ Dérivateur i |
y O A Mn i LT
i i
i ;
4 i (]
i
£ Mx
i ~
]Y[Px Compteur < i N
@ = pour signaux (Codbur
\ e
Mx' Mx"
~ ~
Q Q
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—
-SUJET- /
E4- Tracer pour le méme essai les sign( Ax",yx' et Mx.
\ /
/
E5- Vérifier, grice aux_relevés expfrimentaux, que

déplacement, en régime établi de Jue la vitesse est
pente de la position. Faire de méme po l? mebure d'accélération

3.3 Exploitation

‘<tante), correspond
e de 0

'

)

2
~

Page 8/8
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4 el /
Objet o ~
Le logiciel « D_CCA» permet le Contréle et la ~nde d’Applications développ
Didalab dans le domaine des régulations et asy zrviss /

® Didacticiel gratuit « D_CCA_Eval »[

| —

s par la sociéts \

“CA» par I'exploitations d’eng’ sistreme
“ons « Didalab » et ce, v &tre relig ;

% reproduire les exploitations d’essais §<périmentaux et de p typages rapi
développées dans l'ouvrage « Automatique : régulations et asservissementfs écrit par T. Hans et P.

Guyénot, ouvrage édités aux €ditions
Téchargement : / _ )
www.didall o r y,
A par"rir' du site : DIDALAB, Maté, ’ g ctigues. Enseignement Technique et Supérie|

Dans le menu « LE CATALO@' 'F. GE 4 Cliquer' sur « GEN
enfin sur l'icéne de téléchgi'gement :

l LE CATALOGUE GENERAL I Une version d'évaluation gratuite ? D CCA Ev. = notre logic (B 2 Commande dans le domaine de
Arautomatique) est téléchargeable sur notre site. Cellogg

Le logiciel « D_CCA _Ewval » a deux objecti
% Ewvaluer les paossibilités du logi
expérimentaux, préalablement effectués sur le

FI FCTRIQUE » puis surs Automatique » et

F GENIE ELECTRIQUE rmet au | eur de décolurir tout le potentiel pédagogique de
. D_CCA.
Automatique =

Présentation : \

Double, Cliguer sur un icone pour Exécuter,

—

VY — |H, = |

— Le menu « Livre » i D_CCA Evaluation...

Double Cliquer sur un i

| Expérimentaion en bouce ouverte du #sEme

/\/\’ Quesion 2 - Réponse & un échelon constant /
Quesion 3 - Réponse & une exciialon sinuscidale,  la pulsalon propre “ Thierry Hans 2 Guyénot
ée du syseme "IAPV" (Réf ER050)
“ .
4on de niveau deau "tomathue L
Je ouverie du syseme de Réf ERDO0S ations et
périmentaions en lude fermée du sy=éme de REE ERDOOS issements

16 : Proiotypage dune réquiaion de débit ¢air
imentadon en boucke ouverte du syséme (Réf ERD540) en vue défga mg

o / SGIEER

X quesions 7 et8 !_.-7
3L quesions 9 et 10 Cours
/
—~
b
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— Le menu
«Servomécanismes»

Livre =~ Servomécanismes Réguiafons Electronique de puissance  Prolotypage rapide

B- .., gl Expérimentatons £ g nEcanismes
Expérimg iadons sur ke sysime TR/ (Infroducion aux Asservissements
“weay Bac+2 ei+d

+3¢f+ (Domaine échanglonné -> Numéri
& "SyNum’” (Sysiéme d'éude de 2o
2 et+3 (Domaine conlinu)

™= de niveau Bac +3 et+ (Domaine échandlonné -,
4 systéme " Axtumr (Axe Numérique)
dau Bac +2 ef+3 (Domaine coninu)

== Mumérique -> en "z’
“hig Inigligent) (Rét ER

— Le menu
« Régulations »

. 2 e . 3 . b8
\ : i ) Las régulations de progfus didattiques
' I Dt Tempbaca bt G y
/\ )

le domaine confinu
e dmﬂ@régnawmléﬁque == en’7)

)

m

“Nébit et niveau deau” REF ERDO0S

y 4

A dair R&F ERD560

-
)

Régulaion de de
* cxpérmehtasons su ke sysiéme “De
§58 Requision de pression dar

— Le menu
« Electronique de
puissance»

Lies convertisseurs de puissance didactiques

Experlnenﬁnns avec ponl de "Graez” (R&f EF360)
BB Manusls s
— 4@ions en boucle ouverie
n de viesse dans le domaine confinu

Jon de viesse dans le domaine écha 3 (numériq
Expérimeriiions avec hacheur 4 quadrants (Réf El
&= Manuek de TPs
B Expérimentasons en boudle ouverte
----- =ty Régulation de vilesse dans e domaine gonfinu
**74 Régulaion de viesse dans ke domai
A Ascervissement en posiion dans le

Richans 4 | 4730

7

Fomd Grerpht i ERN)

-
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Livie  Servomécanismes Réguialons Flecironique de puissance Proiotypage rapide

— Le menu
« Prototypage
rapide»

“dllonés-> Numérique -> en*z’

=R w% Appiication sur rég smpérature dair  (Réf ERD540)

- B Manuels de TPs
" oz 12 domaing coninu

.anfloné -> Numérique -> en 'z’
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