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Robot Maxpid

Diagramme de Définition de Blocs (bdd)

bdd Maxpid
Chaine d'information

<<block>>
Interface de
utilise pilotage
>

Utilisateur

CPGE ATS 2022_2023
Lycée Gustave Eiffel,
Dijon

Chaine d'énergie

<<block>>
Bras + charges

properties
Position angulaire = 0 rad a 1.74 rad

properties
Longueur vis = 157 mm

<<block>> <<block>>
Ordinateur Bras de robot
parts properties parts Py
: Interface de pilotage {unique}| |Type = Potentiométrique (angulaire) : Moteur électrique {unique} v
references Plage de variation = 0V a 5V : Bras + charges {unique}
1 R§232 {unique}
utilise 0
<<block>>
<<block>> Maxpid
RS232 0
i utilise parts
) properties : Régle de mesure d'angle {unique}
Vitesse de transmission = ? : Bras de robot {unique} <<block>>
- Moteur électrique
properties references
utilise Dimensions = 170x720x420 ? . . . L . ’
X : Variateur de vitesse : énergie {unique}
N Poids = 25 kg -
Bruit = < 85 dBa ) properfies
Tension =0 VDC a 24 VDC
references
: Capteur de position angulaire {unique} =
: Génératrice tachymétrique {unique} utilise
: RS232 {unique}
<<block>>
0 Variateur de vitesse : énergie
utilise references
: Alimentation {unique}
N N
utilise
properties properties
Gain = 0.52 /1000 tr/min Position angulaire =0 rad & 1.74 rad <<block>>
Alimentation
properties

Tension en entrée =230 VAC / 50 Hz
Tension en sortie =24 VDC
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