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MAXPID Systemes  & MULTIMEDIA 

CHAINE FONCTIONNELLE ASSERVIE 

 Actionneur à vis à billes ; 

 Moteur MAXON CC 24V 40W avec génératrice 
tachymétrique; 

 Bras articulé avec une amplitude de 105° à 
charge variable ; 

 Capteur potentiométrique pour la position 
angulaire ; 

 Carte d’asservissement numérique ; 

 Points de mesures en douilles de 4mm                
(U et I Moteur) ; 

 Interface PC de pilotage, paramétrage                
et acquisition ; 

 Connexion PC par liaison USB. 

 Utilisable en plan horizontal 

Au système instrumenté 
Performances mesurées sur 

 le robot instrumenté 
            du laboratoire 
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Chaîne asservie en position issu de technologies 
mécatroniques industrielles, permettant une 
approche  expérimentale et intuitive des 
asservissements de positions . 
 
Le système peut fonctionner dans un plan horizontal 

ou vertical, avec des charges, menantes ou non, 

variables ou non, qui font apparaître les variations 

des paramètres dynamiques. 

Le système rend les fonctionnements physiquement 

perceptibles par l’utilisateur, qui peut le perturber 

manuellement. Ces perturbations sont directement 

visualisées à l’écran. 

Du système réel 
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MAXPID CHAINE FONCTIONNELLE ASSERVIE 

SCHEMA ORGANIQUE 

LE LOGICIEL FOURNI 

Le schéma blocs de la chaîne fonctionnelle  

Fonctions du logiciel : 

 Vidéos de contextualisation de la chaîne 

PLANECO, dessins 2D, perspectives… 

 Schéma cinématique animé temps réel 

connecté à la partie opérative 

 Ecran de pilotage de l’axe, réglages des 

paramètres d’asservissements 

 Mesure du couple statique du moteur 

 Acquisition, visualisation et exploitation des 

courbes réponse 

 Dessin 3D des pièces sous SolidWorks, DMT, 

SolidConcept 

La carte de commande Max inclus : 
 

 Le convertisseur analogique/

numérique (CAN) permettant de 

transformer l’information (en volts) 

issue du capteur potentiométrique 

de position en incréments. 

 Le comparateur générant l’écart (en 

incréments) envoyé au correcteur. 

 Le correcteur numérique PID 

Les valeurs affichées en temps réel sont : 
 les grandeurs d’entrée et de sortie en degrés, 
 la consigne numérique de la carte de commande MAX, 
 l’écart et la mesure de position numérique (en points). 

REGLAGES DES PARAMETRES D’ASSERVISSEMENT 

 MAXPID Asservi : Indique si l’axe MAXPID doit être asservi en position  
 Gain Proportionnel : Coefficient de l’action Proportionnelle  
 Gain Intégral : Coefficient de l’action Intégrale de l’asservissement   
 Gain Dérivé :Coefficient de l’action Dérivée de l’asservissement  
 Facteur de commande :Coefficient amplificateur de l’ensemble de la 

commande, permet de régler la commande en fonction de la chaîne 
fonctionnelle  

 Erreur Statique admissible :Erreur de position maximum tolérée 
 Erreur de Poursuite admissible :Erreur de traînage maximum tolérée 



ACTIVITES : 

CHAINE FONCTIONNELLE ASSERVIE MAXPID 

 

Chaînes d’énergie et d’information accessibles 

 Structure de la chaîne asservie caractéristique 

  Réversibilité de la chaîne d’énergie 
 

Analyser: 

Modéliser: 

 
Modèles de connaissance et de comportement nombreux suivant position et paramètres 

 Modèles de constituants 

  Cinématique, Statique et Dynamique en deux positions 

Résoudre: 

 
Nombreuses modélisations disponibles suivant hypothèses 

 Identification temporelle 

Expérimenter: 

 
Echelon, Rampe, Trapèze et Commande sinusoïdale 

 Mesures: Position bras, Vitesse moteur, Courant moteur 

  Commande numérique, Algorithme PID fourni 
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Les sous-systèmes MAXPID: 

La mallette  

COMMANDE  

La mallette MECANISME 
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Logiciel MAXPID V2 
Systemes  & MULTIMEDIA 

NOUVELLE ERGONOMIE  
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Le logiciel MAXPID V2 est doté d’une 
nouvelle ergonomie et de nouvelles 
fonctionnalités telles que le schéma 
organique animé et rafraichi en temps réel 
et est compatible avec toutes les versions 
MAXPID. 
Le logiciel comporte également une partie 
EMP  ( E nv i ro n nemen t  Mu lt im d ia 
P é d a g o g i q u e )  p e r m e t t a n t  l a 
contextualisation du bras dans le robot, 
l’accès aux constituants par animations 3D 
et L’accès aux documentations techniques  
de manière interactive. 

Schémas organique et cinématique 3D animés en temps réel : 
 
 un schéma bloc simplifié « Carte de commande MAXPID » qui permet de 

visualiser l’état de  la carte de commande  

 Le modèle cinématique animé temps réel 

 un bloc « Consigne de position » qui permet de visualiser, en degrés et en 
numérique (points), la consigne de position envoyée  

 une zone qui permet de visualiser les grandeurs physiques du moteur : 

NOUVELLES FONCTIONNALITES 

Contextualisation du bras MAXPID : 
Une fenêtre qui permet de jouer pas à pas une vidéo de présentation du robot de tri 
des corps creux « PLANECO » avec le commentaire associé décrivant les fonctions de 
PLANECO. 
 
 découverte des axes du robot PLANECO, axes du type MAXPID ; 

 accès aux plans de situation de la chaîne fonctionnelle  

      MAXPID dans le bras PLANECO. 

Accès aux constituants de manière interactive : 
Accès par survol souris d’un constituant particulier, avec: 
 
 Animation de transition vers l’éclaté de l’ensemble 

 Accès au plan ou documentation par clic souris 

 Possibilité d’extraction de la vidéo au format  
      QuickTime  pour une exploitation externe 












