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Présentation & Historique  

ERM propose des systèmes et prestations d'étude techniques dans les domaines du 

didactique, de l'industrie et de l'énergie. Créée en 1990 dans le sud de la France, ERM s'impose 

tout d'abord dans le domaine des automatismes industriels. Rattrapée par sa culture 

pédagogique, ERM devient très vite le précurseur de l'intégration des lignes de productions 

industrielles au sein des établissements de formation. À la demande de ces derniers, elle étend 

son offre dans le domaine du génie énergétique et des énergies renouvelables. 

Å1990 Création de ERM Automatismes Industriels à Carpentras dans le Vaucluse 

 (84, France) par un  professeur de lôenseignement technique. 

Å1995 Lancement du concept Ermaflex, une ligne complète de production industrielle didactisée. 

Å2000 Lancement de la gamme Electrotechnique. 

Å2005 Lancement des gammes Energies Renouvelables et Génie Climatique. 

Å2006 Création de la société AquaSolAir, d®di®e ¨ la vente et installation de syst¯mes de g®nie climatique et production dô®nergies 

 renouvelables. 

Mise en place, dans nos locaux de Carpentras, dôune installation pilote Photovoltaµque connect® r®seau d'une puissance de 

1,6 Kw et d'un chauffe-eau solaire. 

Å2008 Cr®ation de lõactivit® de syst¯mes solaires photovoltaµques autonomes. 

Å2009 Lancement du concept Regulflex, une ligne complète de process industriel didactisée. 

Å2010 Lancement de la gamme Etudes & Conception Technologique (SI-CIT-STI2D-SSI-Prépas) 
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Organisation  

ÅService Commercial 

5 Technico-commerciaux permettent de répondre aux demandes des clients en France Métropolitaine et dans les DOM TOM.  Notre 

service export gère les clients et appels dôoffres à lô®tranger, directement ou par lôinterm®diaire des distributeurs locaux.  

ÅBureau dõEtudes  

ERM investit chaque année 10% de son Chiffre dõAffaires dans la Recherche et Développement. Le Bureau dóEtudes généraliste et 

expérimenté est composé de 12 personnes: 1 directeur technique, 2 ingénieurs d'études, 3 automaticiens/électriciens, 1 électronicien, 3 

projeteurs en mécanique, 1 énergéticien, 1 informaticien.  

ÅPrincipaux outils de développement 

Solidworks, See Electrical Expert (IGE-XAO, Schémas électriques), PCVue 32 (Arc Informatique, Supervision), Wincc Flexible 

(Siemens, Supervision), Labview, Logiciels de développement Automates & Pupitre Opérateur (Schneider, Siemens), ETS4 (KNX), 

Proteus (Développement de schémas et circuits imprimés électroniques) é 

ÅService Logistique 

Un service logistique performant permet la réception quotidienne des pièces et structures utilisées pour le montage, et lôexp®dition des 

équipements aux clients, en France et à lôInternational. 

ÅCapacité de production 

Plus de 500 systèmes sont assemblés chaque année sur notre site de Carpentras par une équipe de monteurs-câbleurs habilités et 

habitués à de fortes exigences de qualité, sous la supervision dôun responsable production. 

Interlocuteurs commerciaux: 

Nord, Haute-Normandie, Picardie, Paris Ile-de-France, Champagne Ardennes, Lorraine, 

Alsace, Bourgogne, Franche-Comté 

Hugo Jouhanneau: h.jouhanneau@erm-automatismes.com, +33 (0)6 76 87 13 32 

Basse-Normandie, Bretagne, Pays de la Loire, Centre, Poitou-Charentes, Limousin, 

Auvergne, Aquitaine 

Lionel Penisson: l.penisson@erm-automatismes.com, +33 (0)6 72 14 98 55 

Rhône Alpes, Midi-Pyrénées, Languedoc-Roussillon, PACA, Corse, Outremer 

Laurence Moulac: l.moulac@erm-automatismes.com, +33 (0)6 8 74 07 39 

Siège: contact@erm-automatismes.com, +33 (0)4 90 60 05 68 



Principaux produits SI/CIT/STI2D/SSI  

Seconde  Bac S Bac STI2D 

Page SI CIT SSI Trans ITEC EE AC SIN 

Manette de jeux Wiimote 5 v v 

Robot humanoïde NAO 6 v v v v v v v 

ErmaTag (Gestion intelligente de bibliothèque / laboratoire avec RFID, NFC, ZigBee, WiFi, Ethernet ) 8 v v 

ErmaWeb (Webcam motorisée sur deux axes) 9 v v v 

ErmaBoard (Etudes et Prototypage électronique) 10 v v 

Drone Hexacopter 11 v v v v v v v 

Machine de caractérisation de matériaux 12 v v 

Kit de moulage silicone manuel 13 v v v 

Cafetière à capsules 14 v v v v v v v 

Cyclomoteur électrique e-Solex 16 v v v v v v v 

Home trainer avec parcours vidéo 18 v v v v v 

R®gulation de distribution dôeau potable 19 v v v 

Volet battant motorisé (Gond motorisé et ses commandes filaire, radio et KNX) 20 v v v v v v v 

Coffret KNX ErmaDomo (Coffret domotique KNX et supervision) 22 v v v 

KNX Eco-énergie (Gestion optimis®e de lô®nergie dôun h¹tel via le protocole KNX) 23 v v v v 

Modulosolaire (Photovoltaïque pour site isolé) 24 v v v v v 

Kit photovoltaïque & Eolien 26 v v v 

Solerm & Eolerm Connecté réseau (Photovoltaïque et éolien avec connexion réseau) 26 v v v 

Solerm Thermique CESI (Solaire thermique) 26 v v v 

Valise dôexp®rimentation et mesures acoustiques 27 v v 

VMC Double Flux 28 v v v v v 

Climatiseur monosplit réversible inverter 30 v v v v 

PAC Air/Eau & Ventilo-convecteur 31 v v v v v 

Progiciel de simulation thermique de bâtiment 33 v v v 

Progiciel de simulation dynamique en solaire thermique, photovoltaïque et pompes à chaleur 34 v v 

Progiciel de calcul et simulation dynamique en solaire photovoltaïque 34 v v 

Progiciel dô®tude et supervision de centrale photovoltaïque 240kW 34 v v 

Centrale dôacquisition USB 35 v v v v v v v v 

Centrale dôacquisition et télésuivi Ethernet 35 v v v v v v v v 

Blower door (Porte soufflante) 36 v 

Maquette dô®tude de la conductivit® thermique, de lô®missivit® des mat®riaux & Cam®ras thermiques 37 v v v v v v 

Maquette sismique (Etude du comportement des bâtiments sous contrainte sismique) 38 v v v v 



Manette de jeux Wiimote  
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ÅObjet de lõenvironnement direct de lõ®l¯ve 
VEnvironnement économique et concurrentiel du produit facile à aborder 

ÅConcentré de technologies intégrant: 
VLocalisation par capteurs optiques infrarouges 

VAccéléromètre à technologie MEMS pour améliorer la reconnaissance des mouvements 

VCommunication Bluetooth entre la Wiimote et la console Wii 

VSystème de vibrations avec moteur à variation de fréquence 

VHaut parleur pour la g®n®ration dôeffets sonores 

ÅContenu de la mallette 
VUne manette Wiimote entière 

VUne manette Wiimote éclatée avec accès visible aux différents composants 

VUn Nunchuk Nintendo 

VUne Sensor Bar à pile 

VUn stylet infarouge pour le projet « Conception dôun tableau blanc interactif » 

VKits de composants pour le projet « Conception et r®alisation dõune Sensor Bar  

    USB et son support sur PC » 

VUne clé USB Bluetooth pour acquisition de données et test des réalisations de projets 

VTournevis Triwing pour montage et démontage des éléments 

 

Sensor Blocks 

composant la 

Sensor Bar USB 

ÅActivités pédagogiques proposées en CIT: 
VHistoire des consoles 

VInnovation de rupture: Matrice TRIZ 

VCaractéristiques techniques de la Wii & Carte heuristique 

VEtude de marché des consoles de jeux  

VEtude des matériaux et procédés: Matériau de la coque de la Wiimote  

VEtudes de brevets 

ÅProjets pédagogiques proposés en CIT: 
VCr®ation dôun nouvel accessoire pour la Wiimote 

VEco-conception du couvercle de la Wiimote par modification de la 

matière 

ÅUtilisation du module Sustainability de Solidworks 2010 

VConception dôun nouvelle coque par morphodesign  

ÅUtilisation de Scanner 3D 

ÅActivités pédagogiques proposées en SI: 
VAnalyse fonctionnelle 

VEtude de lôaccéléromètre de la Wiimote  

VEtude de la localisation par capteurs optiques infrarouges 

VEtude de lôergonomie  

ÅProjets pédagogiques proposés en SI: 
VConception dõun tableau blanc intéractif à partir de la Wiimote 

VConception et r®alisation dõune Sensor Bar USB et son support sur PC 

ÅKits de composants fournis (Diodes, Résistances, Circuits imprimés, 

Connecteurs et cordons USB, Boîtes), et réapprovisionnables 

VAmélioration du pilotage de la Wiimote par int®gration dôun joystick 

(Utilisation du Nunchuk) 

VDesign & Ecoconception du couvercle 

ÅModifications des formes et dimensions, Simulation Cosmos Express 

avec modèle simplifié 

3D sur Solidworks 

Best Seller 
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ÅUn objet unique dans le monde 
VRobot humanoïde de 58cm conçu par Aldebaran Robotics, une entreprise parisienne à la 

pointe de la robotique mobile.  

VD®j¨ produit ¨ pr¯s de 2000 dôexemplaires 

VRéférence dans le monde de la robotique mobile: notamment utilisé pour la coupe du monde de 

robotique 

VNAO est au cîur de nombreuses recherches pr®figurant les applications de la robotique mobile: 

jeux multim®dias, aide ¨ lôapprentissage, assistance aux personnes handicapées, interventions 

en milieu extr°me, surveillance de lieuxé 

ÅUn partenaire convivial et motivant pour la formation en robotique et champs 

associés: 
VInformatique, Electronique, Communication, Automatique, Mathématiques, Mécaniqueé 

ÅUn support de communication exceptionnel pour valoriser les filières 

technologiques (SI/CIT, STI2D, SSI, Prépas) 

Robot humanoïde NAO  

ÅUn concentré de technologies 
V4 microphones pour écouter et deux haut-parleurs pour sôexprimer 

VUn capteur tactile pour sentir le contact 

V2 caméras CMOS VGA pour regarder 

VUne centrale inertielle (Accéléromètre 3-axes et Gyromètre 2-axes) et des sonars pour se repérer 

V8 capteurs de pression FSR pour faciliter son équilibre 

V2 capteurs mécaniques pour détecter les chocs 

V25 moteurs coreless associés à des capteurs à effet hall pour  le mouvement des organes 

VUn mécanisme de préhension au niveau des doigts 

VUne CPU 500MHz avec 256MB de SDRAM et 2GB de mémoire Flash pour réflechir et interagir 

(Text-to-speech, Reconnaissance dôimage, Reconnaissance de voixé) 

VModules WiFi, Ethernet et Bluetooth (En option) pour communiquer 

VBatterie Lithium-Polymère pour être autonome 

ÅUn outil id®al pour lõenseignement STI2D/Transversal, mais aussi pour les 
spécialités ITEC, SIN et EE 
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Robot humanoïde NAO  

ÅQuatre versions pour tous les budgets 
VNAO T2 (La tête et le torse), deux degrés de mobilité 

VNAO T14 (La tête, le torse, les bras et les doigts), 14 degrés de mobilité 

VNAO H21 (La tête, le torse, les bras et les jambes), 21 degrés de mobilité 

VNAO H25 (La tête, le torse, les bras, les doigts et les jambes), 25 degrés de mobilité 

ÅQuatre versions livrées avec la suite de logiciels et supports pédagogiques: 
VChoregraphe, pour une programmation graphique de NAO, et avec scripts Python, URBI, C++é 

VSDK, pour une programmation poussée de NAO en C++, Python, URBI 

VMonitor, pour récupérer les informations et valeurs des capteurs et actionneurs de NAO (Ą Centrale 

dôacquisition int®gr®e!) 

VModélisations Solidworks et nombreux documents techniques mis à disposition par Aldebaran Robotics 

VNaoSim, le logiciel de simulation 3D avec moteur physique de NAO, livré avec NAO H21 et H25 

ÅKit dõaccessoires (En option) pour lõaccompagnement des activit®s p®dagogiques : 
VEnsembles mécaniques « Paume de la main » et « Pied+Cheville » 

VAccessoires de TP (Capteur ultrasonore, Routeur WiFi, Poidsé) 

NAO T2 NAO T14 

NAO H21 NAO H25 

ÅActivités pédagogiques proposées: 
VAnalyses fonctionnelle, structurelle, énergétique, cinématique 

VCaractéristiques techniques de NAO et des capteurs/actionneurs embarqués 

VExploitation du capteur ultrasonore 

VChaîne moteur réducteur coreless et capteur de position à effet hall du bras de NAO 

VTraitement dõimages et identification 

VEtude et comparaison des moyens de communication de NAO (Ethernet, Wifi, Bluetooth) 

VEtude des moyens dõoptimisation ®nerg®tique utilisés 

VDémarche de choix de quelques matériaux (coque, engrenagesé) 

VEtude technologique des sous-ensembles Pied et Tibia (M®caniqueé) 

VAsservissement en position des axes du robot NAO 

VModèle géométrique direct du robot NAO 

ÅProjets pédagogiques proposés: 
VCréation de comportements pour des activités de NAO (ex: NAO surveille une pièce) 

VConception dõaccessoires pour NAO (Véhicule motorisé avec communication Bluetooth, 

Balise de secoursé) 

Descriptif des activités sur: http://www.erm-automatismes.com/doc/FR/machine/activites-nao-STI2D-ERM-Fr.pdf 

Vidéos de fonctionnement sur: http://www.erm-automatismes.com/produit.php?id=403 

Simulateur NaoSim 

Programmation graphique 

Choregraph 

Fichiers Solidworks 
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ÅGestion intelligente de bibliothèque/laboratoire avec RFID, NFC, ZigBee, WiFi, Ethernet  
VEtude des architectures de communication multimédia sans fil 

VArchitecture et technologies embarquées des terminaux  

     sans fil (Type Smartphones et Tablettes) 

ÅSolution ouverte pour des projets de développements de  

     contenu ou dõapplications 
VDiffusion dôinformations dans les espaces dôexposition (ex: Mus®es) 

VPaiement sans contact (NFC) 

VContr¹le dôacc¯s dans les b©timents / transports 

VContrôle de bâtiment (Domotique) 

ÅDouble utilisation dõErmaTag: Système didactique et solution  

    attractive de diffusion de contenu intéractif auprès des élèves 

ÅFonctionnalit®s de lõapplication fournie par ERM: 
VScénario 1: R®cup®ration dõinformations sur les livres/objets 

VScénario 2: Enregistrement et paiement sans contact 

VScénario 3: Diffusion dõinformation sur afficheur 

VScénario 4: Contr¹le dõacc¯s réservé à la salle informatique 

VScénario 5: Protection anti-vol des objets 

ErmaTag  

ÅActivités pédagogiques proposées : 
VEtude des protocoles de communication et analyse des trames 

VEtude de lôarchitecture de communication (RFID - Zigbee - Ethernet) 

VEtude des protocoles RFID, NFC, Zigbee WiFi et Ethernet, de leurs limites de fonctionnement et analyse de trames 

VEtude de lôarchitecture logicielle de la solution ErmaTag 

VAnalyse fonctionnelle dôun terminal multimédia type smartphone ou tablette (Ecran tactile, Audio, USBé) 

VEtude des problématiques et solutions de sécurité numérique (Biom®trieé) 

VEtude m®catronique dõune solution de contr¹le dõacc¯s de bâtiment (ex: Porte automatique) 

ÅProjets pédagogiques proposés : 
VPrototypage dõun sous-ensemble de commande et communication électronique (Commande de lôafficheur et/ou 

du contr¹le dôacc¯s) 

VConstruction dõun r®seau ZigBee avec capture de trames (Mettre en évidences les adresses et les échanges) 

VDéfinition de scénarios dôutilisation des technologies de communication courte distance 

VDéveloppement et test des scénarios (Contenu et/ou Application)  

TazPad: Tablette 

Androïd 7" 

TazCard: Terminal multimédia 

type Smartphone 

Tag RFID 

Nouveauté 
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ÅEtude dõune Webcam motoris®e sur deux axes 

ÅEtude de trois types de commande électronique 
VLogique câblée 

VMicro-contrôleur 

VAutomate programmable 

ÅEtude de deux protocoles de communication (Ethernet et WiFi) 

ÅActivités pédagogiques types: 
VMise en îuvre de la webcam ¨ partir dôun PC 

VMesurage sur un ensemble de points tests raccordés à la carte de commande de la webcam 

VÉtude mécanique de la webcam sur modeleur 3D 

VPilotage de la webcam ¨ partir dôun syst¯me de commande externe : Logique câblée, Micro-

contrôleur PIC, Module programmable Zélio 

VParamétrage de communication pour visio-conférence (Ethernet et WiFi) 

ErmaWeb  

ÅActivités pédagogiques proposées : 
VAnalyse fonctionnelle 

VReprésentation du réel 

VEtude de la partie commande en logique câblée 

VEtude de la partie commande par micro-contrôleur PIC 

VEtude de la partie commande par module programmable Zelio 

VEtude de la cha´ne dõ®nergie 

ÅMini-projets pédagogiques proposés : 
VMise en ligne de la Webcam 

VMise en îuvre de deux Webcams pour visio-conférence 

VMise en îuvre dôune solution de vidéo-surveillance 
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ÅPlate-forme dõ®tudes et de prototypage ®lectronique 

(Circuits de commande, Communications, Capteurs, IHM, 

Robotique, Multimedia) 
VFamille de circuits électroniques interopérables pouvant être 

assemblés de manière modulaire pour aboutir à un système de 

commande prototype 

VIdéale pour les activités de projets dans les domaines de 

lõ®lectronique, du traitement dõinformations, des  

     communications et de la robotique 

VCircuits/kits spécialement sélectionnés et conçus dans les domaines 

suivants: 

ÅCommande électronique (Microcontrôleurs, FPGA, ARM9é) 

ÅAlimentations (Batterie, Cellule solaire) 

ÅCommunications (Ethernet, Bluetooth, RFID, Zigbee, GPSé) 

ÅCapteurs (Temp®rature, Acc®l®rom¯tre, Proximit®é) 

ÅInterface Homme Machine (LCD, Clavier, Reconnaissance 

vocaleé) 

ÅRobotique/Mécatronique (Relais, Servo-moteurs, Châssis robot 

mobileé) 

ÅMultimedia (Stockage microSD, Imageur JPEG, D®codeur MP3é) 

VUn analyseur logique USB permet ®galement lô®tude des protocoles 

série 

ÅActivités pédagogiques types 
VEtude de lôarchitecture des systèmes électroniques de commande 

VEtude des principes du microcontrôleur, du FPGA et du 

microprocesseur (ARM9) ainsi que leurs applications 

VProgrammation de microcontrôleur, FPGA, microprocesseur ARM9 

avec les bibliothèques fournies 

VEtude des protocoles de communication 

VPrototypage de système électronique de commande 

ÅDeux utilisations possibles 
VComme système indépendant avec les TP fournis 

VEn support dô®tude dôautres syst¯mes p®dagogiques (ex: Prototypage 

dôune commande de moteur de gond motoris®, de roboté) 

ErmaBoard  

Carte de développement FPGA Kit de développement ARM9 

Kit de développement 

microprocesseur  

Atmel ou Microchip 

Nouveauté 
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ÅEtude et projets autour dõun drone 6 h®lices 
VEtude transversale dôun objet volant communicant 

VPlate-forme ouverte permettant de nombreux projets de d®veloppements et dô®volutions 

VEnceinte de test intérieur sécurisé du drone 

ÅSupport permettant la mise en place de concours intra ou inter-écoles  
VPlus belle prise de vue a®rienne, Meilleur projet de d®veloppementé  

ÅRichesse et diversité des technologies embarquées 
V6 hélices entraînées par moteurs brushless 

VContrôleur de vol avec gyroscope, acc®l®rom¯tre et capteur de pression dõair 

VCommunications I2C, USB, Bluetooth (Pour commande par PC) et RF 2.4GHz (Pour radiocommande) 

VNavigateur de vol avec compas et GPS (Option) 

VNacelle asservie sur 2 axes pour caméra (Option) 

VFlux vidéo temps réel OSD (On Screen Display: Video avec données de télémétrie incrustées) (Option) 

VLogiciel de suivi de vol et acquisition de mesures 

ÅSous-systèmes disponibles pour multiplier les postes de travail 
VNacelle et syst¯me dôasservissement des deux axes 

VBanc dôessais de divers couples accumulateur/moteur/h®lice 

Drone Hexacopter  

ÅActivités pédagogiques proposées : 
VAnalyse de la chaine dõ®nergie (Mesurer la consommation des moteurs, optimiser le couple moteur/hélice en 

fonction de la charge) 

VConception et r®alisation dôun plan de masse (Blindage) pour augmenter la force du signal GPS 

VInfluence de lôéquilibrage des masses tournantes, de la génération de vibrations et de leurs conséquences sur le vol 

VEtude comparative du comportement sous charge de plusieurs trains dõatterrissages (RDM) 

VSuite à un vol, exploitation des données de positions enregistrées par le GPS 

VEtude de lôasservissement de la nacelle sur deux axes 

VAnalyse de la cha´ne dõinformation et communications 

VEtude du signal dõacquisition de pression, amélioration de sa qualité 

ÅProjets pédagogiques proposés : 
VMise en ïuvre des options proposées 

VConception et r®alisation dôun châssis pliable ou démontable pour faciliter le rangement 

VConception et r®alisation dôune nacelle pour largage dõobjet 

VMise en îuvre dôun flux vidéo en temps réel via Wifi 

VConception de nouvelles hélices 

Vol dôun HexaCopter au dessus-de Notre 

Dame de la Garde à Marseille: 

Incrustation du parcours sur Google Earth 

Capot de blindage GPS et réception 

des signaux 

Etude RDM du train 

dôatterrisssage 

Nacelle asservie 

pour caméra 

Logiciel dôexploitations et 

mesures 
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ÅAppareil dõessais m®caniques de mat®riaux avec acquisition de donn®es 
VTraction, compression et dureté Brinell en version de base 

VFlexion, cisaillement, emboutissage et ressorts en option 

VForce dôessai allant jusquô¨ 5kN ou 20kN et course de mesure de 200mm 

VTest possible de nombreux matériaux (Métaux inclus) et objets 

ÅFacilit® dõutilisation 
VPupitre simple dôemploi 

VMachine robuste avec ses deux colonnes et son déplacement motorisé 

VDéplacement piloté manuellement ou automatiquement 

ÅAcquisition de données précise et adaptée à la formation 
VAffichage digital de la force, du déplacement et de la vitesse de déplacement 

V5 à 200 mesures par seconde, en force-déplacement ou force-temps 

VRésolution de 0.01mm pour la mesure de déplacement 

VRésolution de 20N pour le dynamomètre 20kN livré en standard et de 0.1N pour le dynamomètre 

500N en option 

ÅDeux utilisations possibles 
VComme syst¯me ind®pendant avec les TP fournis dô®tude dôobjets courants avec mod®lisations 3D 

VEn support dô®tude dôautres syst¯mes p®dagogiques (Etude dôun choix de mat®riaux, dôune 

construction de pièce)  

Machine de caractérisation de matériaux  

ÅActivit®s dõenseignement transversal STI2D 
VMod®lisation, ®tude de la r®sistance et choix du mat®riau dôun frein de 

VTT V-Brake en flexion 

VMod®lisation, ®tude de la r®sistance et choix du mat®riau dôun cintre de 

VTT V-Brake en flexion 

VMod®lisation, ®tude de la r®sistance et choix du mat®riau dôun clip 

plastique de bretelle de sac à dos en traction 

VModélisation et étude de la r®sistance dõune sangle de Wiimote en 

traction 

VEtude des sollicitations dôun emballage carton de bouteilles en traction 

VEtude des sollicitations dôune boîte carton de rangement en 

compression 

VEtude des comportements de matériaux en traction (Zones élastiques, 

plastiquesé), sur ®prouvettes 

ÅActivit®s  et projets dõenseignement de sp®cialit® ITEC 
VEtude des comportements de matériaux en traction (Zones élastiques, 

plastiquesé), identification de matériaux sur éprouvettes 

VModélisation et étude de la r®sistance dõun collier Rislan en traction 

VEtude des comportements de matériaux en compression (Zones 

®lastiques, plastiquesé), sur ®prouvettes 

VEtude des comportements de matériaux en flexion (Zones élastiques, 

plastiquesé), sur ®prouvettes 

VEtude des caract®ristiques limites dôun film plastique (ex: banderolage), 

choix dôun nouveau film en fonction dôun cahier des charges 

VProjet: Etude dôune souris informatique ç renforcée », recherche et 

validation du matériau 

VProjet: Etude des matériaux à utiliser sur un drône, en fonction des 

contraintes mécaniques à supporter 

61

4 

Test en traction de  clip plastique et sangle 

Test en flexion 
Test en compression 

de fibres Carbone 

Nouveauté 
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ÅKit dõ®tude des proc®d®s de transformation de la mati¯re par coul®e de pi¯ces prototyp®es en 
résine et/ou en alliage métallique, contenant: 
VAccessoires de sécurité (Gants, Gants chaleur, Lunettes de protectioné) 

VAccessoires de dosage et de mélange (Balances de pr®cision, Pipettes, Bols, Spatulesé) 

VAccessoires de chauffage (R®chaud, Casseroleé) 

VAccessoires de coulée (Enceinte de coul®e modulaire, Agitateur vibranté) 

VMatériaux de moulage et coulée (Silicone 2kg, R®sine PU 2kg, Catalyseur, Colorants 300g, Poudre dôaluminium 1kg, 

Talc 750g, Métal bas point de fusion 1kg) 

VClé USB et jeu de modèles prototypés pour r®alisation dôune cl® USB comme premier projet 

VProcédé de prototypage rapide à moindre coût  

 

ÅActivités pédagogiques: 
VRéaliser les moules en silicone selon différentes techniques illustrées (Construction du moule, du plan de joint, des 

ch©ssis, du dispositif de coul®e et dô®vents, Coul®e du silicone sur plateau vibrant) 

VMouler des pièces en polyuréthane bi-composants dans le moule silicone 

VMouler des pièces en alliage métallique bas point de fusion dans le moule silicone 

 

ÅProcédé de prototypage rapide à moindre coût 

Préparation du moule 

silicone 

Coulée silicone 

Clés USB réalisées par moulage 

à partir de modèles prototypés 

Kit de moulage silicone manuel  

Nouveauté 
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ÅObjet de lõenvironnement direct de lõ®l¯ve 
VEnvironnement économique et concurrentiel du produit facile à aborder 

ÅMatière, information et énergie dans un support compact 
VTypes des matériaux utilisés pour les capsules, les échanges thermiques, les joints 

dõ®tanch®it® du circuit dôeaué 

VCircuit hydraulique (Réservoir, Pompe, Débitmètre, Réchauffeur en ligne, Manomètre, Limiteur de 

débit) compact et « propre » 

VCircuit électronique avec microcontrôleur 

VRichesse de la mécanique (Sous-ensemble de perçage des capsules) 

VAcquisition de mesures de d®bit, temp®rature et du signal de dõalimentation du r®chauffeur 

(Avec Centrale dôacquisition USB ç AQ10 » et exécutable Labview) 

ÅDes développements pédagogiques très riches sur les activités orientées « ITEC » 
VCinématique et liaisons 

VEfforts de perçage de la capsule 

VCaractéristiques de la pompe et relation débit/pression 

VEchange thermique (Simulation sur Flow Simulation de Solidworks) 

VPièces moulées et injectées 

VEtude des matériaux plastiquesé 

Cafetière à capsules  

ÅActivités pédagogiques proposées en CIT: 
VHistoire des cafetières et de Nespresso 

VEtude et évolution du design et des matériaux 

VInnovation de rupture: Matrice TRIZ 

VEtude de marché des cafetières à capsules et à doses individuelles 

VEco-conception sur la capsule, processus de recyclage 

VEtudes de brevets 

ÅProjets pédagogiques proposés en CIT: 
VConception dôune alimentation en eau de la cafeti¯re depuis le r®seau 

dôeau de ville 

VConception dôune desserte de capsules 

ÅActivités pédagogiques proposées en SI: 
VAnalyse fonctionnelle 

VEtude du circuit dõeau (Réservoir, Pompe, Débitmètre, Corps de chauffe 

instantanée, Sonde de température, Soupape de sécurité, Etanchéité) 

VEtude du sous-ensemble de prise en charge et perçage mécanique de la 

capsule (Solutions constructives et Cinématique) 

VEtude du levier mécanique (Force ¨ exercer, Mat®riaué) 

VMesures et étude des consommations dõ®nergie en fonctionnement et 

en veille 

ÅProjets pédagogiques proposés en SI: 
VPrise en charge électrique de la capsule 

VR®alisation dôune alimentation en eau de la cafeti¯re depuis le r®seau 

dôeau de ville 

Sous-ensemble de perçage de la capsule 

Best Seller 
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ÅActivités pédagogiques proposées en STI2D: 
VAnalyse fonctionnelle, Etude de lõarchitecture m®canique, hydraulique et ®lectronique  

VEtude du circuit dõeau (Réservoir, Pompe, Débitmètre, Corps de chauffe instantanée, Sonde de température, Soupape de 

sécurité, Etanchéité) 

VEtude du sous-ensemble de prise en charge et perçage mécanique de la capsule (Solutions constructives et Cinématique) 

VEtude du levier mécanique (Force ¨ exercer, Mat®riaué) 

VMesures et ®tude des consommations dõ®nergie en fonctionnement et en veille 

VEtude du moulage, moulage en coquille avec inserts et positionneurs du corps de chauffe 

VEtude de la pompe et Elaboration du diagramme débit/pression de la pompe 

VEtude de la liaison mécanique de la pompe avec le support, conséquences sur le bruit de la machine 

VEtude cinématique complète de la prise en charge et de lô®vacuation de la capsule 

VEtude de lõutilisation des mati¯res plastiques 

VEtude de lõinjection dõune pi¯ce 

VEtude du transfert thermique au sein du corps de chauffe (Modélisation Solidworks Flowsimulation) 

VEtude de lõarchitecture de la carte ®lectronique 

ÅProjets pédagogiques proposés en STI2D: 
VPrototypage dôune pièce moulée de la cafetière 

VPrototypage dôune carte électronique avec microcontrôleur et afficheur LCD pour la commande de la cafetière  

Schéma cinématique du sous-

ensemble de prise en charge et 

perçage de capsules 

Modèles 3D de la pompe, du 

sous-ensemble de perçage et 

du corps de chauffe 

Descriptif des activités sur: http://www.erm-automatismes.com/doc/FR/machine/activites-cafetiere-STI2D-ERM-Fr.pdf 

Centrale dôacquisition USB (Ref: AQ10) Exécutable Labview 

Cafetière à capsules  

Maquette dô®tude de la conductivit® 

thermique et de lô®missivit® des mat®riaux  
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ÅTh¯me des v®hicules ®lectriques abord® ¨ partir dõun objet ç historique » 

ÅEtude mécaniques, électriques et électroniques sur un cyclomoteur électrique 

ÅBanc de tests et mesures pour lõanalyse des performances du e-Solex, sans 

pédalage nécessaire 
VMesures de tension batterie, courant batterie, tension et courant moteur,  vitesse moteur, puissances 

m®canique et ®lectrique, consigne de la poign®e dôacc®l®rationé 

VAcquisition des donn®es sur centrale dôacquisition USB 

VRépétabilité des mesures pour analyse 

ÅFourniture de sous-ensembles mécaniques (Avec modélisations Solidworks) et 

électroniques pour les activités et projets 

Courbes de performance du moteur 

Données Constructeur 

Cyclomoteur électrique e -Solex  

E-Solex 

Coffret déporté de 

Pilotage / Mesurage 

Unité de freinage 

électromagnétique 

Bo´tier dôacquisition de la 

centrale USB AQ10 

Sonde de 

tension AQ11 
Sonde de courant 

continu AQ13 

ÅActivités pédagogiques proposées en STI2D: 
VDescription fonctionnelle du e-Solex (Cha´ne dôinformations, Cha´ne dô®nergie, Association 

Fonctions/Constituants, Représentation SysML) 

VEtude du syst¯me dõaffichage de la vitesse du e-Solex 

VValidation des performances du e-Solex, Détermination de la puissance à la roue 

VValidation des performances du e-Solex, Détermination de lõautonomie du e-Solex, Etude du 

cycle de charge et de d®charge de la batterie (Durabilit®, Impact sur lôenvironnementé) 

VEtude du système de commande du moteur, Accélérateur à effet Hall 

VEtude du dispositif de freinage du e-Solex 

VEtude de matériaux et impacts associés, Conception des caches latéraux (Etude du procédé de 

fabrication et de lôimpact ®nerg®tique) 

VPrincipe de fonctionnement du Home Trainer 

ÅProjets pédagogiques proposés en STI2D: 
VModification du syst¯me dõ®clairage (Intégration de LEDs) 

VAmélioration du rayon de braquage : conception dôune nouvelle solution 

VAmélioration du système de freinage : conception dôune nouvelle solution 

 

Best Seller 

Cartérisation des 

éléments mobiles 
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Projet Modification du 

syst¯me dô®clairage 

Amortisseur de selle 

Descriptif des activités sur: http://www.erm-automatismes.com/doc/FR/machine/activites-e-solex-STI2D-ERM-Fr.pdf 

ÅActivités pédagogiques proposées pour les secondes SI/CIT 
VSI: Etude de la batterie: différentes technologies, courbe de charge, étude du capteur, comparatif 

technico-économique (4 séances) 

VSI: Etudier le système d'éclairage du e-Solex et proposer une amélioration (LEDs) de ses 

performances (4 séances) 

VSI: Etude du système de lõ®trier de frein: Repérage des pièces, étude des matériaux, 

assemblage volumique (4 séances) 

VCIT: Du Solex de 1946 au e-Solex du troisième millénaire: Retracer les grandes étapes qui ont 

marqué l'évolution du Solex depuis sa conception initiale jusqu'à l'apparition du e-Solex (3 

séances) 

VCIT: Analyse critique et amélioration de la fourche (Rayon de braquage): Etudier les limites de 

fonctionnement de la fourche, proposer des modifications, réaliser les pièces modifiées 

(prototypage rapide) (4 séances) 

VCIT: Etude et comparatif des systèmes de freinage: Etudier le frein à disque du e-Solex et 

proposer un comparatif des technologies antérieures et améliorations à apporter (4 séances) 

ÅActivités et projets à adapter pour les SI/CIT à partir du contenu fourni par ERM 

pour le Bac STI2D: 
VDescription fonctionnelle du e-Solex (Cha´ne dôinformations, Cha´ne dô®nergie, Association 

Fonctions/Constituants, Représentation SysML) 

VEtude du système de commande du moteur, Accélérateur à effet Hall 

VEtude du syst¯me dõaffichage de la vitesse du e-Solex 

VValidation des performances du e-Solex, Détermination de la puissance à la roue 

VValidation des performances du e-Solex, D®termination de lôautonomie du e-Solex, Etude du 

cycle de charge et de d®charge de la batterie (Durabilit®, Impact sur lôenvironnementé) 

VEtude de matériaux et impacts associés, Conception des caches latéraux (Etude du procédé de 

fabrication et de lôimpact ®nerg®tique) 

Cyclomoteur électrique e -Solex  

Etrier de frein 

Ecrans dôacquisition Labview 



18 

Home trainer Elite  

ÅObjet du domaine des loisirs permettant de développer des 

activités en mécanique, électro-magnétisme, électronique, 

informatique et communications 
VMesure des signaux des capteurs et de commande 

VPrototypage ®lectronique de la commande du Home Trainer et de lôaffichage des 

données en filaire ou sans fil 

VBanc dõessais permettant de mettre en charge le Home Trainer et r®aliser 

les mesures de puissance et couple 

ÅLa solution pour ®largir lõutilisation de v®los faisant partie de vos 
objets didactiques 

ÅFourniture de sous-ensembles mécaniques (Avec modélisations 

Solidworks) et électroniques pour les activités et projets 

ÅActivités pédagogiques proposées pour les secondes SI/CIT 
VAnalyse fonctionnelle du dispositif et comparaison avec dôautres solutions du march® 

VEtude de la cha´ne dõinformation ç Mesure de la vitesse » depuis le capteur dôimpulsions jusquô¨ lôafficheur 

VEtude de la cha´ne dõ®nergie ç Mise en mouvement du système de freinage » depuis le dispositif de commande au 

guidon jusquôau mouvement du moteur pas ¨ pas 

ÅActivités et projets proposées pour le Bac STI2D: 
VEtude du principe électromagnétique du home trainer 

VEtude de la mise en relation entre le système mécanique et la gestion informatique (Pilotage du moteur de freinage 

¨ partir  dôun parcours dessin® sur PC, R®cup®ration de lôinformation de puissance, Interface avec la vid®oé) 

VPrototypage dõ®volutions ®lectroniques de la solution (Commande sans fil, Afficheur s®par®é) 

VEtude du matériau du rouleau 

VEtude du cadre et de son système de pédalage en danseuse 
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ÅEtude des régulations de niveau, débit et pression dans les réservoirs et 

r®seaux dõeau potable 
VConfiguration de base: R®gulation de niveau du ch©teau dõeau (TOR ou PID) 

VAvec options: Régulations combinées de niveau du réservoir (ou ch©teau dôeau) et de 

pression/débit dans le réseau de distribution 

VActivités pédagogiques types: Architecture des syst¯mes de stockage et distribution dôeau 

potable, R®gulations simples (TOR ou PID) et complexes, Economies dô®nergie 

ÅPrincipaux composants de la partie opérative (Configuration de base) 
VR®servoir dõeau repr®sentant une r®serve dôeau naturelle (Lac, bassin, Nappe phr®atique) 

VCuve de stockage repr®sentant un ch©teau dôeau ou r®servoir de stockage d'eau potable 

VTransmetteur de niveau analogique pour mesure du niveau d'eau dans la cuve 

VPompe à débit variable assurant le remplissage de la cuve 

VVanne ¼ de tour manuelle permettant de régler le débit  d'eau gravitaire en sortie de la cuve 

VElectrovanne de perturbation de débit 

ÅOption « Régulation complexe de réservoir avec pompe de distribution »: 
VUn robinet pointeau de perturbation  (Simulation borne incendie du réseau de distribution) 

VUne pompe à débit variable assurant la distribution dõeau "forc®e" depuis la cuve 

VUne deuxième pompe à débit variable sur la distribution pour régulation split-range 

VUn Transmetteur de débit analogique avec seuil d'alarme 

VUn Transmetteur de pression analogique avec seuil d'alarme 

ÅCommande assurée par un coffret avec carte USB d'entrées/sorties 

analogiques National Instruments permettant de se raccorder en BNC à la 

partie opérative et en USB au PC 

ÅFourniture dõun ex®cutable Labview de contrôle commande et mesures 

R®gulation de distribution dõeau potable 

Coffret de commande 

avec carte 

dôentr®es/sorties 

analogiques National 

Instruments 

Système soumis à 

évolutions dans sa 

version définitive 



ÅEtude dõun gond motoris®, de sa commande filaire, radio ou domotique KNX 

ÅMatière, information et énergie dans un support compact 
VSolutions mécaniques du gond motorisé (Transmissions mécaniques, Matériaux, Etanchéité, 

Scellement) 

VAlimentation électrique, Moteur CC, Ventouse électromagnétique, Relation couple/intensité 

VSolutions de communications (Filaire, Radio 868MHz, Bus domotique KNX) 

VSolutions de contrôle commande (Bouton poussoir, Horloge, GTC, Détecteur de luminosité) 

ÅModularité et évolutivité du produit 
VNombreux projets réalisables 

VOuverture à une étude plus large grâce à la commande domotique avec coffret KNX et supervision 

Volet battant motorisé  
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Gond motorisé en 

situation 

Gond motorisé 

Bo´tier dôacquisition de la 

centrale USB AQ10 

Sonde de tension AQ11 

Sonde de courant 

continu AQ13 

Architecture du système 

Nouveauté 


