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 ERD150B

Système didactique d’asservissement d’un axe numérique composé de :
· un ensemble électromécanique présenté sous la forme d’un châssis capoté, à poser sur table, en position horizontale ou verticale (étude de l’influence de la pesanteur). L’alimentation se fait par boîtier transformateur externe.
Une carte électronique de commande assure le contrôle commande en temps réel du système et la communication à un micro-ordinateur de type PC par USB (PC non fourni)). Une carte électronique de puissance réalise l’interface d’alimentation du moteur et les diverses interfaces utiles à la commande d’axe. Deux principes d’alimentation sont possibles au choix de l’utilisateur : en courant ou en tension. 
La partie opérative comprend un ensemble poutre/rail support sur laquelle se déplace un chariot mobile. Sur celui-ci est fixé un motoréducteur à courant continu équipé d’un codeur incrémental 500 pts/tour. La transmission de mouvement se fait par pignon crémaillère
· 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 typiques 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 avec prototypage rapide, réf ERD100S

Système didactique d’asservissement d’un axe numérique composé de :
-	un ensemble électromécanique présenté sous la forme d’un châssis capoté, à poser sur table, en position horizontale ou verticale (étude de l’influence de la pesanteur). L’alimentation se fait par boîtier transformateur externe.
Une carte électronique de commande assure le contrôle commande en temps réel du système et la communication à un micro-ordinateur de type PC par USB (PC non fourni)). Une carte électronique de puissance réalise l’interface d’alimentation du moteur et les diverses interfaces utiles à la commande d’axe. Deux principes d’alimentation sont possibles au choix de l’utilisateur : en courant ou en tension. 
La partie opérative comprend un ensemble poutre/rail support sur laquelle se déplace un chariot mobile. Sur celui-ci est fixé un motoréducteur à courant continu équipé d’un codeur incrémental 500 pts/tour. La transmission de mouvement se fait par pignon crémaillère
· 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 typiques 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

