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Fabien Hospital 1 
Cycle 3 - Résolution des actions mécaniques en 

utilisant les théorèmes généraux de la dynamique 
 

Control X                         Expérimenter-Analyser-Modéliser-Communiquer 
   

 

Mise en Œuvre de l'Axe Control'X 

A - MISE EN SERVICE : 
▪ Mettre sous tension Control'X en basculant l'interrupteur ON/OFF situé au dos du carter sur la position 

ON. 
▪ Vérifier que le chariot soit sur la gauche du rail et que la came ne recouvre pas les capteurs de fin de 

course. Si cela devait être le cas, ouvrir le capot et déplacer à la main le chariot de façon à découvrir 
ces capteurs de fin de course. 

▪ Vérifier que le capot du carter soit bien fermé. 
▪ Déverrouiller l'arrêt d'urgence 
▪ Appuyer sur le bouton poussoir "Armer système". La diode verte "variateur prêt" s'allume. 
▪ Vérifier que les diodes de l'alimentation de puissance, du relais, de l'alimentation de commande et du 

variateur de vitesse électronique sont bien allumées. 
 

 

1. Bouton 
ON/OFF 
sur 1 

Chariot 

2. Came chariot en 
position correcte 

Capteur fin de 
course "matériel" 

Capteur fin de 
course "logiciel" 

3. Capot 
bien fermé 

4. Arrêt d'urgence 
dévérouillé 

5. Appui sur 
"Armer système" 

6. Diode verte 
allumée 

6. Diode verte alimentation 
de puissance allumée 

6. Diode verte relais allumée 

6. Diode verte alimentation 
de commande allumée 

6. Diode verte 
variateur de vitesse 
allumée 

 
 
▪ Lancer maintenant le logiciel Control'Drive à l'aide du raccourci 

 disponible sur le bureau.  
▪ Cocher l'option mode avancé dans la fenêtre qui s'ouvre au 

démarrage de Control'Drive. 

 

 

▪ Effectuer une réinitialisation en utilisant la fonction "Tout réinitialiser" du menu "Initialisation. 
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Fabien Hospital 2 
Cycle 3 - Résolution des actions mécaniques en 

utilisant les théorèmes généraux de la dynamique 
 

B - INTERFACE DE COMMANDE ET MESURE 

 

Zone de choix consigne commande (sélectionner 
Analyse temporelle → Définir entrée) 
 

Remise en position initiale du chariot (raccourci = F3) 
 

Réglage du correcteur 
 

Départ commande 
 

Choix boucle fermée 
 

0,1 
 0 
 0 
 

 
 
▪ Choisir un fonctionnement du système en boucle fermée. 
▪ Choisir un correcteur académique puis régler le correcteur de l’asservissement de l’axe de tangage 

avec les paramètres suivants : K=0,1, Ti = 0 et Td = 0. 

▪ Cliquer sur initialisation → remettre le chariot en position P0 avant chaque mesure. 
▪ Cliquer sur analyse temporelle → définir l'entrée pour définir l'entrée voulue. 
▪ Cliquer sur lancer mouvement pour commander le mouvement. 
▪ Pour consulter les résultats aller à la fiche « description structurelle et technologique » 
▪ Pour prendre en main le système et observer le fonctionnement l'axe, commander différents échelons 

de positions par rapport à la position initiale. 

 

En cas de méconnaissance d’une commande faire appel au professeur. 

  



 Cycle 3 : Expérimentation Cordeuse        Lycée Bellevue Toulouse – CPGE PSI 

 

 

 

Fabien Hospital 3 
Cycle 3 - Résolution des actions mécaniques en 

utilisant les théorèmes généraux de la dynamique 
 

 

Description de l'Axe Instrumenté du Laboratoire 
 

 

Jmoteur = 0,037×10-3 kg.m2 
 

     Jmoteur =  
0,037×10-3 kg.m2 
 

Jcod = 0,1×10-7 kg.m2 
 

Jgene = 1,2×10-5 kg.m2 
 

Les axes de la 
génératrice 
tachymétrique et du 
codeur incrémental 
sont solidaires de 
l'arbre moteur. 
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Fabien Hospital 4 
Cycle 3 - Résolution des actions mécaniques en 

utilisant les théorèmes généraux de la dynamique 
 

 

  

Commande 

??? 

??? 

 

Chaîne d’information 

TRAITER et 
MEMORISER 

UC Ordinateur 

 

??? ??? 

??? ??? 
Chariot 

AGIR 

Chariot en 
mouvement de 

translation 

 

Chariot à l’arrêt 

 

COMMUNIQUER 
Commandes  Informations  

Interface logicielle 

Position 
angulaire 
moteur 

ACQUERIR 

Capteurs fin de course (x4) 

??? 

??? 

TRANSMETTRE 
et ADAPTER 

Réducteur train 
épicycloïdal 

Système Poulie 
courroie 

TRANSMETTRE 
et ADAPTER 

CODER 

Compteur 

 

 Train épicycloïdal de Type 1 
 
Planétaire extérieur (fixe) : 84 dents 
Planétaire intérieur : 42 dents 
Satellite : 21 dents 
Inertie équivalente du réducteur 
ramenée sur l'arbre moteur : 
 Jred  = 0,135.10

-4
 kg.m

2
 

2 poulies : 31 dents  
Rayon primitif poulie :  
Rp = 24,67 mm 
Inertie poulie seule :  
 Jp  = 4,2.10

-5
 kg.m

2
 

Masse courroie crantée : 
m = 0,13 kg 

Masse du chariot 
équipé : 
 M = 1,9 kg 
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Fabien Hospital 5 
Cycle 3 - Résolution des actions mécaniques en 

utilisant les théorèmes généraux de la dynamique 
 

Système d’Acquisition de l'Axe du Laboratoire 

 

A - COURBES DE RESULTATS ET EXPLOITATION DES COURBES : 
▪ Une fois le mouvement commandé après avoir cliqué sur «Lancer Mouvement» (voir fiche « fonctionnement »), 

les mesures s'affichent comme sur la fenêtre ci-dessous.  

 

 

Cocher sur la grandeur 
physique pour afficher 

la courbe voulue 
 

Déplacer la droite 
verticale pour 
obtenir les valeurs 
numériques à un 
instant t 
 

 
 

Pour effectuer d’autres acquisitions, retourner sur l’onglet « Commandes et mesures ». 
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Fabien Hospital 6 
Cycle 3 - Résolution des actions mécaniques en 

utilisant les théorèmes généraux de la dynamique 
 

Matlab – Simulink 

 

A - DEMARRAGE MATLAB-SIMULINK : 

▪ Lancer Matlab à l’aide de l’icône  

▪ Lancer Simulink en cliquant sur l’icône disponible dans 

le menu Applications. 

▪ Cliquer sur fichier → Ouvrir et choisir le modèle 

Simulink à ouvrir (fichier .slx). 

 

 

 

 

B - LANCER UNE SIMULATION : 
Pour lancer une simulation cliquer simplement sur 

l’icône « Run » disponible dans les icones de 

lancement rapide de la fenêtre de travail. 

 

Régler le temps de simulation 

 
 

 

C - UTILISATION DE PARAMETRES DANS UN MODELE : 
Double cliquer gauche sur chaque bloc 

pour entrer ses paramètres (entrée, fonction 

de transfert, valeur de gain, …). 
Pour étudier l’influence d’un paramètre on 
peut utiliser des variables littérales et tester 
plusieurs valeurs numériques pour une 
variable. 
▪ Ouvrir le « Model Explorer » avec ctrl+H, 

puis dans le « Model Workspace » ajouter 
une variable Matlab, la nommer puis lui 
affecter une valeur. 

 

 
Nom de la variable crée et 
valeur numérique associée  

 

D - EXPLOITATION DES FENETRES DE RESULTATS : 
▪ Double cliquer gauche sur le « Scope » du modèle 

Simulink pour afficher la réponse temporelle. 

▪ Double cliquer gauche sur le « Bode Plot » adéquat du 

modèle Simulink pour afficher la réponse fréquentielle 

voulue. Cliquer ensuite sur « Run » pour afficher le 

diagramme de Bode. 

▪ Pour zoomer sur la(les) courbe(s) affichée(s) utiliser les 

options de zoom disponibles. 

 

Options de zoom pour la(les) 
courbe(s) de résultats  

Réponse fréquentielle 

Réponse temporelle 

 
 

En cas de méconnaissance d’une commande faire appel à l’examinateur. 

 


