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Remarque: 

Il existe 2 versions de  système AxNum 

- version 1,  équipé d'un moteur SMH ;  livré à partir de 2007.

- version 2 livrées avant 2007 équipé d'un moteur Maxon

Version 

ERD150 

Marque 

moteur 

Coeff 

Réducteur 

Tension 

nominale 

(V) 

Constante 

de couple 

(Nm/A) 

R induit 

(Ω) 

L d'induit 

(mHy) 

Vitesse à 

vide 

(tr/min) 

avant2007 Maxon 33,2 18 0,021 9,96 1,03 8010 

à partir de 2007 SMH 39 24 0,043 4,97 3,77 5400 
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11..  BBUUTT  
Expérimenter le système objet de l'étude, afin de caractériser son comportement dans une 
configuration imposée. 
Dans ce TP, le système sera configuré  
  - en boucle fermée c'est-à-dire que la commande du processus dépendra du signal de mesure,  
  - en position, c'est-à-dire que le signal de mesure sera une image fidèle de la position X 
  - avec une correction associant une action proportionnelle et une action dérivée. 
 

22..  HHYYPPOOTTHHEESSEESS  EETT  NNOOTTAATTIIOONNSS  
 

Configuration particulière pour ce TP  
Dans ce TP, le système sera configuré en boucle fermée, c'est-à-dire que l'information de mesure M  sera 
prise en compte pour l'élaboration de la commande Sr, soit le schéma structurel suivant: 
 

                     

Moteur 
à CC

Réducteur

mm ;θΩ

ss ;θΩ

X; V
rr

 
Pignon 

Interface de 
puissance

Im

UmSr 
Régulateur 

Capteur Interface 
capteur

        Charge 

M 

C 

Consigne

Mesure 
 

 
L'interface de puissance 
Il sera configuré en commande tension soit:      
     Um = Ku. Sr    avec Ku = Constante ≈ 1  Volts/Volts   car Sr est exprimé en Volts (Comme lors du TP1-1) 

 

Principe d'une correction proportionnelle + Dérivée 

On a donc la relation  ⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛ ε

+ε=
dt
d.T.kkSr d)t(12)t(     avec ε = C-M  signal appelé "écart" 

     avec:      k1,  k2    des coefficients d'action proportionnelle  
   Td    constante de temps de dérivation 
Le capteur en position 
Dans le système étudié le capteur en position est un capteur à structure numérique qui délivre une image 
fidèle de X telle que        M = X  (en mm)   (soit un coefficient de transfert du capteur égal à 1 mm/mm 
Conséquence: 
→ La consigne  C   (position souhaitée)  pourra être exprimée en mm  
→ La dimension de k2 sera des Volts /mm   puisque Sr est exprimé en Volts 
 
D'où le schéma fonctionnel valable pour ce TP 

                

Moteur 
à CC

Réducteur 

mm ;θΩ  
ss ;θΩ  

X; V
rrPignon 

   Ku UmSr 
(Volts) 

        Charge 
Im

k2

1 X   
(mm) 

M   
(mm) 

C   
(mm) 

+ 

- 

ε   
 

(mm) 
Um=Ku.Sr

k1 

+ 

+ 

dt
dTD  
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33..  EEXXPPEERRIIMMEENNTTAATTIIOONN  EETT  EEXXPPLLOOIITTAATTIIOONN  

3.1 Lancement du logiciel et configuration 

Lancer le logiciel D_AxNum par l’icône   entraîne: 
1- la mise en communication du logiciel sur PC  "D_ AxNum" et la carte d'interfaces et de commande 
située dans le boîtier "ERD150" (carte intelligente contenant un micro_contrôleur)  
2- le chargement du logiciel de contrôle commande dans la mémoire de la carte d'interface et de 
commande. 
3- la Prise Origine Machine (POM) : déplacement du chariot 
mobile jusqu'au fin de course gauche  (Soit X=0 mm) 
Si cette prise origine machine ne se fait pas et que la fenêtre 
d'alerte ci contre apparaît, c'est que l'arrêt d'urgence n'a pas 
été acquitté. 

 
 

 
4- la mise en position de repos  (à une distance choisie de la position origine) 

 

Vérification de la compensation logicielle du frottement sec 
 dans la barre des menu principaux 

     Configurer  →  Partie opérative 
 

 
Conséquence: 
 
 
 
 On pourra alors admettre que la charge mécanique sera de type Inertie + 
frottement visqueux soit les coefficients: 
 J (inertie en Kg.m2)   et   f (frottement visqueux en N.m/rad/s) 

 

 

Configurations diverses pour ce TP 
 Choisir le mode commande en boucle fermée en position avec correcteur PID: 

    Choisir → Mode commande  → Boucle Fermée → PID Position 
 

 Choisir l'interface de puissance  "Commande en tension":  
    Choisir →  Interface de puissance → Commande tension 
 

 Choisir les unités des différentes grandeurs 
      Choisir →  Unités → Sortie régulateur  → Unité I.P.  (Interface de Puissance) 
 
               →  Position            → 
         →  Vitesse              → 
         →  Accélération     → 
         →  Consigne/Mesure/Ecart     → 
 

Charger  0,95* la valeur trouvée en TP1-1 dans la case "U_démarrage"  

SI la compensation des frottements secs est active, cela est indiqué sur le schéma 
synoptique avec la valeur du paramètre  Cfsi =Udémarrage 

(Compensation des frottements secs intrinsèques) 

Appuyer sur le bouton repéré "Init" sur la face avant de l'AxNum 
permet d'acquitter l'arrêt d'urgence au cas où il serait actif 

mm  
mm/s  
mm/s2  

Unité partie opérative
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 Définir la position de repos égale à 50 mm 

 

 
 
 
Remarque: 
- Les différents essais en régime dynamique se font alors que le chariot mobile est en position de repos. Si 

ce n'est pas le cas, faire un 'clic' sur le bouton   de la barre des menus principaux. 
 
Ecran synoptique à obtenir 
 
 
 

                    

Partie 
Opérative
AxNum

Moteur

Codeur

Réducteur

Pignon
Crémaillère

+

-

Interface 
Capteur

Interface de
Puissance (I.P.)

 
Partie Commande:
Configuration:  Commande en boucle fermée, en position

Σ

Correcteur
P.I.D.

-1

Commande
Tension

RAZ

C ε

Srp

Sri

Srd

Sr

M

Valeur Repos
50 mm

CONSIGNE:
Echelon constant

Val. C=52  mm
Dpl. = 2 mm

Retard = 0.100 s

Srp = K1.ε

K1 = 2.500

Sri = 
1
Ti

 ∫ε(t).dt

Ti = 0.100 s

Srd +
Td
α

 .
dSrd
dt  = Td.

dε
dt

Td = 0.030 s
α = 5.0

Sr = K2.Σ

K2 = 6.000
en V/mm

Compensation des
frotttements secs
Cfsi = 1.80 V

 Mx Mnxµp = 0.002718
  en mm/inc

Im

Um

 Mx'

 Mx

 Mx"

50.0 mm

50 
  mm

 

 

 

 

 Définir les paramètres de l'action dérivée 
 
 
 

On choisira  Td = τ  (constante de temps relevée lors du TP 
TP1-1_AxNum_Cde-U_BO) 
et    α = 5 

 

 

'Cliquer dans le bloc "Valeur Repos" entraîne l'ouverture d'une boîte 
de dialogue qui permet de définir la position de repos 

X=0 X=50 X=300 
X en mm 

Origine 
des X 

Position 
de repos 

Position 
limite 

Faire un "Clic droit" pour 
afficher valeur 

Faire un "Clic gauche" pour 
sélectionner le point 

d'enregistrement 

Faire un "Clic gauche"
pour Commuter  

Faire un "Clic gauche" pour 
Changer les valeurs 

Activer l'action Proportionnelle 
en 'cliquant" dessus 

Vérifier 
"Commande tension" 

Faire un "Clic droit" pour 
afficher valeur 

Faire un "Clic gauche" 
pour sélectionner le 

point d'enregistrement 

L'interrupteur de 
liaison doit être fermé 

L'interrupteur de fermeture de la 
boucle doit être fermé 

Activer l'action "dérivée" en 
'cliquant" dessus 

'Cliquer dans le bloc entraîne l'ouverture d'une boîte de dialogue qui 
permet de définir Td et α 
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3.2 Réglage en vue d'un comportement imposé 
 Définir la valeur du coefficient k1 

 

 

 
    On choisira   k1 = 2    ou    2,5 

 
- Par des essais successifs en régime d'échelon constants de faible amplitude  (2 mm  soit 
Val_Repos=50mm et Val_C=52mm)) rechercher la valeur de k2 qui permet d'obtenir un dépassement 
relatif d'environ  10 à 15% 
Partant de la position de repos (égale à 50mm), on applique 
un échelon de commande constant de valeur A:      
                             Val_C = Val_Repos + A 
!!  Remarque: 
L'origine des temps du régime transitoire est l'instant où se 
produit la discontinuité. 
Le logiciel permet de retarder cette origine par rapport au 
début de l'enregistrement donc du t=0 des courbes tracées à 
l'écran (paramètre noté "Retard"). 
 
Pour définir les différents paramètres de commande, 'cliquer' 
sur le bloc "Consigne", puis  
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

     
 
Conditions de l'essai et mode opératoire: 

  Définir la valeur de l'échelon constant à Val_C = Val_Repos+A   en  mm  avec un retard de 0,1S. 
  Vérifier  les coefficients  k1  et  k2  aux  valeurs définies ou déterminées précédemment 

 Veiller à être en mode  , en position de repos, avec l'interrupteur de sortie régulateur fermé. 
 Sélectionner les points d'enregistrement Mx  , Sr et C  en "Cliquant gauche " dessus. 

 Appliquer l'échelon en "cliquant" sur le commutateur   d'application de la consigne. 

  Tracer le réponse la  temporelle en "Cliquant" sur le bouton .. 

 Attendre la fin du transfert des échantillons de mesure (enregistrement redevenu en mode stop ) 

 Eventuellement redimensionner les échelles grâce aux bouton    et  
 

- Relever la valeur du dépassement (en valeur absolue,  en valeur relative et l'instant tpic, l'instant où a 
lieu ce dépassement), pour cela: 

    'Cliquer' sur le bouton    puis  positionner les sondes demandées 
     !! ATTENTION:   l'instant initial est l'instant où se produit la discontinuité de la consigne !!  

- Relever le temps de réponse à 5%, pour cela: 

    'Cliquer' sur le bouton   puis  positionner les sondes demandées 
     !! ATTENTION:   l'instant initial est l'instant où se produit la discontinuité de la consigne !!  

- Sauvegarder les enregistrements dans un fichier au format propriétaire (*.axn) dans votre répertoire  
de  sauvegarde afin de pouvoir effectuer, ultérieurement, des comparaisons de courbes: 

'Cliquer dans le bloc entraîne l'ouverture d'une boîte de dialogue qui 
permet de définir K1 

Sélectionner la commande en échelon constant 

Définir la position souhaitée 

Définir le retard à l'application de la commande égal à 0,1S 

Valeur Repos 

Val_C 
A 

C(t) 

t 

t = 0 
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     faire  "fichier" puis "Enregistrer sous…". 
- Copier l'écran obtenu dans votre fichier "Compte-rendu" 
      faire "Copier" puis "Coller"  ou  par "impr écran"). 
 
- Comparer les résultats à ceux obtenux pour une correction simplement proportionnelle (TP1-
2_AxNum_Cde-U_RPP)  
 

3.3 Exploitation de la réponse à un échelon constant 
La réponse obtenue étant typique d'un système dit du "deuxième ordre": 
Il faut alors veiller à ce que  V24SrSr Max =≤    (régulateur non saturé). 

Rappel sur les allures des signaux et les grandeurs caractéristiques 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
- déterminer le coefficient 
d'amortissement en boucle fermée, 
noté ξF 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

 

 
 
 

tpic t

X(∞) 

t = 0 du 
transitoire

A 

XMAX 

D1a = XMAX - X(∞) 

 

D1r % = 100             
 

Avec:   A = X(∞) - X(0)  

D1a 
A 

X(∞)+0,05.A 

X(∞) -0,05.A 

tr à 5% 

D1A 

X(t) C(t) 

c'est le temps mis pour se cantonner dans le domaine X(∞) ± 0,05.A 

Coefficient 
d'amortissement ξF 

1- Pour le dépassement 
relatif obtenu 

Pour le 
dépassement de 

rang 1 

2- On lit la valeur du coefficient d'amortissement  

X(initial)  

X(final)  
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- déterminer la pulsation propre en 
boucle fermée notée ωF 

 

 

 
 
- Comparer le résultat à celui obtenu pour une correction simplement proportionnelle (TP1-
2_AxNum_Cde-U_RPP)  

3.4 Réponse à une excitation sinusoïdale autour d'une position de repos 
Dans ce cas le système excité par une commande sinusoïdale d'expression C(t) =C0 + CM.sin(ω.t)  

3.4.1 Comportement à la pulsation propre 
→ pulsation particulière (dite pulsation de cassure)  ω = ωF 

Le système étant linéaire, le réponse en vitesse sera également sinusoïdale mais avec un décalage 
temporel (appelé également déphasage noté φ) soit  X(t) =X0 +  XM.sin(ω.t + φ) 
 

Conditions de l'essai et mode opératoire: 
- Définir les paramètres de la commande  
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 

 Sélectionner les points d'enregistrement  C et Mx' en "cliquant" dessus. 

 Appliquer la commande en fermant l'interrupteur  en amont du point 'Sr' 

 Attendre la fin du transfert des échantillons de mesure (enregistrement redevenu en mode stop ) 
 Arrêter la commande en ouvrant la liaison entre régulateur et l'interface de puissance. 

 

 Visualiser les courbes de réponses temporelles en "cliquant" sur le bouton . 
 

Sélectionner par un 'clic' le type de commande "Sinus" 

Choisir la commande moyenne Valeur_C= 120 mm 

Choisir la pulsation  ω = ωF 

Enfin "Valider" 

Choisir l'amplitude  = 2 mm 

tr.ωF 

1- On part de la valeur du coefficient d'amortissement 
précédemment déterminé 

2- On lit la valeur du produit trà5% *ωF 

3- Connaissant le temps de réponse à 5%, on en 
déduit la valeur de la pulsation propre noté ωF 
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 Redimensionner les échelles grâce aux boutons   et  pour visualiser uniquement quelques 
sinusoïdes. 

  Relever les caractéristiques essentielles du transfert V/Sr  (Rapport des amplitudes et déphasage) en 

"Cliquant gauche" sur le bouton  puis en positionnant les 4 sondes de coordonnées de points demandées. 
 
Exploitation: 
- Vérifier que le relevé expérimental corrobore les propriétés des systèmes du 2ième ordre, de coefficient 
d'amortissement égal à 0,5  excité à la pulsation propre: 
  → un rapport des amplitudes égal à 1    
  → un déphasage égal à -90° 
 

3.4.2 Influence de la pulsation d'excitation: 
- Etudier l'influence d'une augmentation de la pulsation d'excitation (pour une pulsation double par 
exemple). 
 

3.4.3 Mise en évidence du phénomène de résonance 
 
- Vérifier le phénomène de résonance: plage de pulsation ou l'amplitude des déplacement est supérieur 
à l'amplitude  des variation de la consigne. 
Un étude théorique montrerait que le maximum du rapport  des amplitudes a lieu pour la pulsation 
particulière 2

FR .21 ξ−ω=ω=ω .  

Pour cette pulsation particulière, et pour ξ=0,5 la valeur théorique du rapport des amplitude vaut 1,15 
et le déphasage -55° 
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11..  IINNTTRROODDUUCCTTIIOONN  
Dans un environnement de production flexible, un robot de transfert est destiné à transférer des pièces 

d'un poste de travail à un autre. 

La chaîne fonctionnelle de la fonction "Commande de déplacement"  pour l’axe de l’AxNum (support 
d'étude) est identique à celle d'une commande d'axes. 

 
           

                                                                Partie commande 
Carte 

Processeur 
EID210 

Logiciel  
D_AxNum 

µ ordinateur type P.C. 

Carte 
Interface de 
puissance 
"IAN" 

 Moteur Codeur 

Réducteur 
Pignon

Crémaillère 

rx  

     Partie opérative 
Cordon  

de  
liaison 

Uc 

Ensemble  
électro-mécanique 

 

1.1 Nécessité d'une précision dans les mesures 
A l'arrivée à un poste d’usinage, de stockage, ou d’évacuation, le robot de transfert doit être capable, 

suivant le cas, de prendre ou de déposer une pièce. Cela impose un bon positionnement du préhenseur qui ne 
peut être obtenu sans un captage correct de la position de l’équipage mobile. 

Afin d’assurer une durée de vie suffisante des organes mécaniques, les déplacements des équipages 
mobiles doivent se faire en contrôlant leur vitesse et leur accélération. 

Cela impose que l’on doit être capable de mesurer avec précision ces grandeurs. 

1.2 But du T.P. 
Caractériser le captage du déplacement et de la vitesse du déplacement d’un axe mobile du robot 

manipulateur. 

 

 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
         17 sur 28

 

 

 



                                                                                                       - SUJET -  

 Page 4/8  

22..  CCAARRAACCTTEERRIISSAATTIIOONN    DDEESS    CCAAPPTTEEUURRSS    DDEE  DDEEPPLLAA--
CCEEMMEENNTTSS  

Principe: 
La chaîne fonctionnelle permettant le 

déplacement du chariot suivant l’axe X peut 
être matérialisée par le schéma ci-contre : 

Le moteur est fixé sur l’équipage mobile 
alors que la crémaillère est solidaire du bâti. 

Le déplacement est mesuré grâce à un 
codeur incrémental accouplé à l’arbre moteur. 
Les deux signaux en quadrature de phase, issus 
de ce codeur, sont appliqués à un compteur 
spécialisé réalisé par la carte processeur. 

Se référer au "Document  ressources" 
pour informations complémentaires. 

 

Crémaillère 

Moteur

Réducteur

θM

θR

Compteur 
Décompteur 

r
X 

Mnx 
Codeur 

incrémental 

Pignon 

 

Le calculateur obtient une image numérique du déplacement en lisant le résultat de comptage. 
 

Données techniques (voir "Document ressources") 
Le moteur et son réducteur 

 

 

 

 

 

 

 
Fabricant Référence Description 

Maxon 2326.945.52.236.200 Moteur CC 24 V 6 Watt 
HP HEDS 55_110511 Codeur 2 voies 500 fentes par tour 

 

Le tableau suivant donne les caractéristiques du pignon et de la crémaillère 

Référence Description 
Pignon 21 dents module 0,8 en acier 

Crémaillère module 0,8 en plastique 
 
Notations : 
x  position suivant l’axe X en mm 
r  rapport de réduction  
d  diamètre du pignon (diamètre primitif) d = 21.0,8 = 16,8 mm 
nb nombre de fentes au codeur  
Mnx Mesure en numérique du déplacement  x , résultat de comptage (en incréments →inc) 
Mx Mesure du déplacement  x , déduite de Mnx par calcul numérique (en mm) 
 

- Dans le cas du système "Axnum" et pour le capteur de déplacement, on a δ =  1 

Deux versions d'AxNum ERD150 ont été commercialisées:  

   - Version 1 ,livrée avant 2007 équipé d'un moteur Maxon,  

   - Version 2  livrée à partir de 2007quipé d'un moteur SMH . 

  Version 
ERD150 

Marque 
moteur 

Coeff 
Réducteur 

Tension 
nominale  

(V) 

Constante 
de couple 
(Nm/A) 

R induit 
(Ω) 

L d'induit 
(mHy) 

Vitesse à 
vide 

(tr/min) 
avant2007 Maxon 33,2 18 0,021 9,96 1,03 8010 

à partir de 2007 SMH 39 24 0,043  4,97 3,77 5400 
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- Le système dispose sur sa face avant d'une sortie repérée "Up", image analogique de la position, 
sortie d'un convertisseur numérique/analogique 8 bits, bipolaire, dans la plage ±10v. La tension mesurable 
sur ce point dépend de la valeur du coefficient "CDMP" (Coefficient de Décalage en Mesure Position 
défini dans le "Dossier Ressources").   

2.1 Prédéterminations 
P1 - Exprimer littéralement puis calculer les 

différents coefficients de transfert 
correspondant au schéma bloc ci-contre, si 
on suppose les jeux négligeables. En 
déduire l’expression puis la valeur du 
coefficient de transfert du capteur de 
déplacement noté µ. 

 

? µ 

θM

(rad) 

(mm) 
x 

(inc) 

(inc) 

Mnx 

Mnx 

(rad) 
θR 

(mm) 
Mx 

(mm) 
x 

 
P2 - La grandeur numérique notée Mnx résulte de la lecture du compteur pour signaux en 

quadrature. En déduire la valeur du coefficient multiplicateur qu’il faudra appliquer à Mnx pour 
obtenir une mesure de x (notée Mx) exprimée en mm. 

P3 - Donner l’allure de la caractéristique Mx en fonction de x pour des déplacements de faible 
amplitude. En déduire l’erreur maximale dite de quantification, en mm, au niveau de l’abscisse 
x. 

P4 - La plage de déplacement sur l’axe X étant de  309 mm, déterminer le nombre de bits nécessaires 
au codage de la grandeur Mnx. Préciser le type de la variable Mnx ainsi que celui de la variable 
Mx.  

P5 - Définir la valeur à donner au coefficient "CDMP" si on souhaite disposer, en sortie analogique, 
d'une tension image correcte sur un déplacement de 100 mm. En déduire pour cette valeur du 
CDMP, la valeur du coefficient de transfert du capteur à sortie analogique notée µa. 

P6 - Etudier l’influence des jeux d’engrenage sur la mesure. Donner l’influence de ces jeux sur la 
caractéristique Mx en fonction de x. En déduire l’erreur absolue maximale sur la mesure, due à 
ces jeux sachant que ces jeux sont inférieurs à 0.9° par étage et que le réducteur est à 2 étages. 

2.2 Expérimentation 
E1- Relever la position et les images de la position suite à une commande imposée 

Mode opératoire 
- Choisir le mode de commande "En boucle ouverte" , pour cela "cliquer" sur les menus successifs: 
                                                                                                          
 
- Choisir le type d'interface de puissance "Commande courant" pour cela "cliquer" sur les menus successifs: 
 
 
- Choisir le mode de représentation "Analogique" pour cela "cliquer" sur les menus successifs: 
 
 

L'interface de puissance étant "Commande Courant"  les unités seront des  A  (mA dans le logiciel). 
- Donner au coefficient "CDMP" la valeur prédéterminée  
 
 

- Choisir une valeur de repos de 50 mm ("Cliquer" dans bloc "Position de repos") 
 

- Choisir une commande de type "Echelon constant" avec une "valeur C" égale à 200 mA , "Retard" égal à 
0,1S et un déplacement de 50 mm. 
 

- Placer des sondes aux points Mx et Mnx en "cliquant droit dessus". 

- Appliquer la commande en "cliquant" sur le commutateur  , 

Choisir Mode de commande Boucle Ouverte 

Choisir Interface de puissance Commande courant 

Choisir Unités Unité  I.P. 

Configurer Gains sorties analogiques 
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-  Relever la position atteinte par l’équipage mobile ainsi que les mesures correspondantes affichées à 
l’écran, 
- Placer un voltmètre entre le point de mesure Ux et la référence de potentielle (borne de couleur noire). 
 

2.3 Exploitation 
E2- Vérifier à partir de l’essai, la valeur des coefficients de transfert en effectuant le 

rapport Mnx/X ; Mx/x et Up/X. 

 

33..  CCAARRAACCTTEERRIISSAATTIIOONN    DDEESS    CCAAPPTTEEUURRSS    DDEE    VVIITTEESSSSEE  
EETT    DD''AACCCCEELLEERRAATTIIOONN  

Principe: 
Une vitesse de déplacement n’est autre que la dérivée d’un déplacement par rapport au temps. 

La mesure de la vitesse est la variation de la mesure du déplacement pendant un intervalle de temps 
appelé ‘période d’échantillonnage de mesure vitesse’ que l’on note Tev, dont la valeur par défaut est :  

    Tev  = 5 ms 

La mesure numérique de vitesse, à un instant d’échantillonnage t = k.Tev est égale à la différence entre 
les deux mesures numériques de position, faites aux instants t = k.Tev  et  t = (k-1).Tev, soit :  

      Mnx’k = Mnxk - Mnxk-1 
 

De même pour la mesure d'accélération, qui est la dérivation numérique de la mesure de vitesse. Dans 
le système "Axnum",  Tea (‘période d’échantillonnage de mesure d'accélération’) est égal à Tev. 

  
Notations: 

Mnx’ Mesure en numérique de la vitesse de déplacement suivant l’axe X, résultat de comptage (en 
incréments → inc) 

Mx’  Mesure de la vitesse de déplacement suivant x exprimée en mm/s. 

Mx’'  Mesure de l'accélération suivant x exprimée en mm/s2. 

- Dans le cas du système étudié et pour les capteurs de vitesse et d'accélération, on a δ =  4 

- Le système dispose sur sa face avant d'une sortie repérée "Uv", image analogique de la vitesse de 
déplacement, sortie d'un convertisseur numérique/analogique 8bits, bipolaire, dans la plage ±10v. La tension 
mesurable sur ce point dépend de la valeur du coefficient "CDMV" (Coefficient de Décalage en Mesure 
Vitesse  défini dans le "Dossier Ressources").   

 

3.1 Prédétermination 
P7- Exprimer littéralement puis calculer le 

coefficient de transfert du capteur de 
vitesse noté µv. 

 
 
 
 
 
 
 

v = dx/dt 
(mm/s) 

µv Mnx’ 
(inc.) 

? µv 
(mm/s) 
x' 

(inc) 
Mnx' 

(mm/s)
Mx' 

 
P8- En déduire la valeur du coefficient multiplicateur qu’il faudra appliquer à Mnx’ pour obtenir 

une mesure de la vitesse en x (notée Mx’) exprimée en mm/s. 
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P9- Déterminer la valeur à affecter au coefficient "CDMV" si on souhaite obtenir une valeur 
correcte en sortie Uv, pour une vitesse maxi de 200 mm/s.En déduire, pour cette valeur du 
CDMV, la valeur du coefficient de transfert du capteur à sortie analogique notée µva. 

3.2 Expérimentation 
E3- Relever la mesure numérique de la vitesse de déplacement ainsi que celle de la 

position, suite à une commande de 15 V en boucle ouverte. 

Mode opératoire 
- Choisir le mode de commande "En boucle ouverte", pour cela "cliquer" sur les menus successifs:

                                                    

- Choisir le type d'interface de puissance "Commande courant" pour cela "cliquer" sur les menus successifs:

- Choisir le mode de représentation "Analogique" pour cela "cliquer" sur les menus successifs:

L'interface de puissance étant "Commande tension"  les unités seront des  Volts (V), 

- Donner au coefficient "CDMV" la valeur prédéterminée

- Choisir une valeur de repos de 50 mm ("Cliquer" dans bloc "Position de repos")

- "Cliquer" dans "Commandes" puis choisir une commande de type "Echelon constant" avec une "valeur C"
égale à 15V, un "Retard" égal à 0,1S et un déplacement de 50mm,

- Sélectionner les points d'enregistrement Mnx' et Mx en "cliquant droit dessus",

- Appliquer la commande en "cliquant" sur le commutateur , 

- Visualiser les courbes de réponses obtenues en "cliquant" sur le bouton , 
- Afin de mesurer la vitesse atteinte en régime établi de vitesse, p lacer un oscilloscope à mémoire en
sortie Ux' / la référence.

Choisir Mode de commande Boucle Ouverte 

Choisir Interface de puissance Commande tension 

Choisir Unités Unité  I.P. 

Configurer Gains sorties analogiques 

Partie 
Opérative
AxNum

Moteur

Codeur

Partie Commande:
Configuration: Commande en boucle ouverte

Compteur
pour signaux
en quadrature

Dérivateur
 Mn
Tev

DREG © dms

Commande
Tension

Sr
Commande:
Echelon constant

Sr = 10 V

Retard = 0.100 s
Depl. = 50 mm

Position Repos
P. Repos = 50 mm

Mnx'

Mnx

 Mx'

 Mx

Im

Um

 Mx"

Copie de l'écran "synoptique" à obtenir 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
         21 sur 28

 

 

 



- SUJET - 

Page 8/8 

E4- Tracer pour le même essai les signaux Mx'', Mx' et Mx. 

3.3 Exploitation 
E5- Vérifier, grâce aux relevés expérimentaux, que les mesures de la vitesse de 

déplacement, en régime établi de vitesse (lorsque la vitesse est constante), correspond bien à la 
pente de la position. Faire de même pour la mesure d'accélération au voisinage de 0 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
         22 sur 28

 

 

 



RESSOURCES 

 

Sommaire 

 Ouvrage 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
         23 sur 28

 

 

 



 Didacticiel gratuit  « D_CCA_Eval » 

Objet 

Téchargement : 

A partir du site : 

Dans le menu « LE CATALOGUE GENERAL »  Cliquer’  sur « GENIE ELECTRIQUE »  puis  sur « Automatique »   et 

enfin sur l’icône de téléchargement :     

Présentation : 

 Le menu « Livre »
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 Le menu

«Servomécanismes»

 Le menu

« Régulations »

 Le menu

« Electronique de

puissance»
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 Le menu

« Prototypage

rapide»
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