2 versions différentes (suivant options choisies) sont proposées

Spécifications pour cahier de charges pour : Pack d’étude aux asservissements de vitesse et position par correcteur P, PI, PID sur axe numérique, réf ERD100B

Système didactique pour la formation approfondie aux asservissements de vitesse et position sur moteur à courant continu, il inclut
· 1 ensemble électromécanique avec moteur à CC (24 Vdc, 15.8 W, 4086 tr/min à vide, Cte de couple 43,8 mNm/A, courant de démarrage à vide environ 20 mA), codeur de signaux en quadrature 500 pts par tour en bout d'axe, disque gradué en face avant, alimentation, les perturbations sont totalement indépendantes : frottement sec par patin, frottement fluide courant de Foucault variable avec commande électrique de perturbation, inertie par disque amovible,
Il intègre une carte d’interface, circuit de puissance moteur qui peut fonctionner en mode commande linéaire courant ou commande linéaire tension, interface Ethernet pour le dialogue avec l’unité de commande (PC non fourni).
· 1 logiciel sur PC (sous Windows) permettant : la commande et l’acquisition de l’asservissement en mode vitesse ou position, l’asservissement en boucle ouverte, en boucle fermée par P, PI, PD, PID, transformée en Z, retour d’état, la visualisation de chaque point fonctionnel des courbes de réponse, la sauvegarde, la comparaison, la caractérisation des grandeurs typique d’automatique (constante de temps, temps de réponse à 5% ; dépassement, harmonique, valeur moyenne, déphasage, atténuation).
· 1 jeu de manuels de Théorie et de Travaux Pratiques 
Tous les câbles, cordons et alimentations nécessaires au fonctionnement,
Formation à l’utilisation



Spécifications pour cahier de charges pour : Pack d'étude aux asservissements de vitesse et position par correcteur P, PI, PID sur axe numérique et prototypage rapide, réf ERD100S

Système didactique pour la formation approfondie aux asservissements de vitesse et position sur moteur à courant continu avec prototypage rapide, il inclut
· 1 ensemble électromécanique avec moteur à CC (24 Vdc, 15.8 W, 4086 tr/min à vide, Cte de couple 43,8 mNm/A, courant de démarrage à vide environ 20 mA), codeur de signaux en quadrature 500 pts par tour en bout d'axe, disque gradué en face avant, alimentation, les perturbations sont totalement indépendantes : frottement sec par patin, frottement fluide courant de Foucault variable avec commande électrique de perturbation, inertie par disque amovible,
Il intègre une carte d’interface, circuit de puissance moteur qui peut fonctionner en mode commande linéaire courant ou commande linéaire tension, interface Ethernet pour le dialogue avec l’unité de commande (PC non fourni).
· 1 logiciel sur PC (sous Windows) permettant : la commande et l’acquisition de l’asservissement en mode vitesse ou position, l’asservissement en boucle ouverte, en boucle fermée par P, PI, PD, PID, transformée en Z, retour d’état, la visualisation de chaque point fonctionnel des courbes de réponse, la sauvegarde, la comparaison, la caractérisation des grandeurs typique d’automatique (constante de temps, temps de réponse à 5% ; dépassement, harmonique, valeur moyenne, déphasage, atténuation).
· 1 module logiciel « Prototypage rapide » : à partir d’un modèle de simulation sous environnement logiciel libre Scilab, il génère automatiquement le code C du nouveau correcteur, celui-ci directement téléchargeable dans le système, (exemple de nouveaux correcteurs : retour d’état, modèle interne, RST..),
· 1 jeu de manuels de Théorie et de Travaux Pratiques 
Tous les câbles, cordons et alimentations nécessaires au fonctionnement,
Formation à l’utilisation

