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Créée en 1990 dans le sud de la FE®Me\utomatismgsr opose des syst mes et prestations
de la robotique, des techniques de fabrieabbatf, de | 6 ®nergi e et de | 6i ndustrie.

Un rayonnement national et international :
A+2 000 établissements équipés en France métropolitaine : lycées professionnels et technologiques, CFA gBFR, driversité clldT)
AUne forte expaTOMAlrigue, Eurdpd AsiepAmérigue : DOM

Un engagement constant dans | i nnovation
Chaque annéeRM Automatismesonsacre 10 % de son chiffre doéaffaires 7 | a
plus innovants et adaptés aux évolutions technologiques et pédagogiques.
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T-Dac- Distributeur automatique de cartes

LedistributeurautomatiquelidactiqueT-Dacorientetéjectdescartes LechevaledelocalisatioparRFIDsimulela géolocalisatioenrestauratiaapide,
viadeuxchainesonctionnellésstrumentéesyeaunjumeamumeériqugoul 6 ap pr.e nt i s s a geemettande reliercommandest tablesvia RFID pourapprendréa communicationéseau les

protocolestlagestiondesdonnées

2 chaines fonctionnelles instrumentées :
V Orientatior{se positionner face au joueur) : via - V Integre la technologie RFID avec communidgtion W

pignons coniques et asservissement angulaire ';,'j V Enseigne | 6darchitecture
V Ejection(envoyer la carte vers le joueur) : via = &= 5 > réseaux

poulies/courroie avec asservissement en vitesse et l-% V Permet la gestion et visualisation des données en

détection par capteur temps réel

V Adapté aux travaux pratiques en informatique et
A pgthon“‘ D?g - S S systémes embarqués
SolidWorks ) L /

|l denti fier et caract®ri s
| Réaliser des mesures de positionnementd Et udier | dasservis

Exp®ri menter des proc®d®s de stockage

Réseau Autoroute Interactive Tourelle 1 axe AFI
Lesystemeéseatautoroutanteractiveestunsystemessudelasurveillancest Latourellel axeAFlestcongugoumprendrelesphotospanoramiques U
gestiondesautorouteslipermetl 6 ® tlesrdseaenetlacommunication Le systemalidactiquest composéd uie tourelleinstrumentéest d 6 bancd 6 ® tdes dhaines

didformatioretdepuissance
V Points de mesures physiques
V Double dossier pédagogique Sl et STI2D
V Support de projet SI/STI2D Pi | ot age =~ pa

V Etude debus de terrain RS232 / 488ledus ng =S MATLAB
informatiques Ethernet / Internet % SolidWorks L SIMULINK

V Supportde projetSI Mat ®r i al i sati o

WS tation
Relever les grandeurs caractérig m®t ®0 et/ ou doun panneau Y - 11 li/S2i40 Réaliser des panoramiq

Anal yser et caract® Caract ®r i

| |
S ERM

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 2

d
0

ser | 3

\UTOMATISMES

Ftude et mesur e

z

Analyser les principaux protocoles pour un réseau de co

WwWWw.ermautomatismes.com Réaliser une simulation numérigqup hysitjugs


https://erm.li/edu
https://erm.li/s2i400
https://erm.li/s2i300
https://erm.li/s2i300

T-Sol- Traqueur solaire RobotAlphAl

LeT-Solestuntraqueursolairepermettantle suivrela sourcelumineuseuivant2 axes Premierobotd 6 i n ietdeparfedtianmemerd! 6 1 nt ardtificiellgl®)n c e
Lesconsignededéplacemergontdonnéesparl 6 a nded captearsdelumierentempgéelou Introducticsimplestvisuellelel émultniveauxCollégesl.ycéesGén/Tech/Pro)
décaléedandetempspoumptimisdaconsommatiand ® ner gi e

V Caméra grand angle . T
V Si mul ation r®aliste doun suiVW Captewdulisbns et infiduge® ux axes ave Intelligence Artificiel

Asservisseme

composants industriels V3 tailles dbéar nes comme terr ai de j e
V Visualisation en temps réel : interfadgvdavec V Interface graphigggour ouvrir |l a boitegd de | |
courbes (position, vitesse, tension...) les algorithmes
V Double microcontréleur permettant de travailler en C et V.Trois ni veau xdeitan, popfirme rexperts s a
Python pour | dasservissement ¢Python)a progr ammati on
V Gestion int®gr ®e do®ner gi e s\ |Agpientissage parimitatiora(Bupesvisd) et pae éxploration /
module de puissance récompense (Renforcement)

. 2 :
@ python” 73 e

Analyser |l e convert

erm.li/Alp e pgthon”

RobotThymio2 & Al

T-Pan- Tourelle motorisée

LeT-Panestunetourellenotorisédidactiqua 2 axespilotégarmicrocontroleurs LeRobotThymi?2 & Ak st un robot intelligent STIZD t
enCetPythonpermettant 6 ® t luddd 9 e r entermpsréetaewvisualisatildD viaMyViz mais aussi a I'Intelligence Atrtificielle.
) Le logiciel Al permet de configurer différents types
V' Tourelle motorisée 2 axes : systeme concret et \\ déappr e nmddsdéhtgrumode ekpert
observable : f
\% D_oublg pr_ogrammation :'micr.ocontrc“)leurs en C et Python : N - = Le robot apprend en temps réel au travers de deux mode
V' Visualisation en temps réel : interfatg\aRvec V Apprentissage supervisé utilisateur programmeur
courbes (position, vitesse, tension...) thym entraine le robot en le pilotant, puis le robot reproduit
waotémmwmsl@ comportement en autonomie : courses de robots,

chor ®gr aphies, é

> : Intelligence Artificie _ . e
‘g pgthOﬂm P72 erm.lifpan V' Apprentissage par renforcemduitrtilisateur définit un
SolidWorks . systéme de récompense et le robot apprend seul par
m P PUthOﬂ essais et erreugviter les obstacles, pourchasser un
: ball on, suivre un circui
Analyser les trajectoires et la vitesse d

Régler les correcteurs Blockly ; - : ,. o
erm.lithy Optimiser les algorithmes pour améliorer précision {

Etudier | es f on c]ProgrammerPython des mouvements de Is
: > . z Evaluer | a perfor manc
R®al i ser des mes ulMesurerlesécarts entre systeme reel g =|I

Réaliser la numérisation du poster avec un smartphone selon Oiactiue RootiquelFabTst Enrgios 2

6 www.ermautomatismes.com
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Programmer des interactions entre plusieurs robots pour des missions


https://erm.li/edu
https://erm.li/edu
https://erm.li/Alp
https://erm.li/thy

Plateforme de formati®@obotE6

DobotMagiciarE6

L . . TI2D, . L o

LeDoboMagiciak6 est un bras robotiGiEOF polyvalenprécis et compact, congu p La plateforme de forma&ioinoE6 est compacte, précise et sécurisee. Elle permet <UD

| 6®ducation, | a r echer cdversoatlsinte@hangéablesset | s at il dm plp® ¢ nndjecteiresably Esprdgegmonatisoeipt ou interface visuelle) étidenlt ® g r &
programme facilemevit. interface graphique ou code. robotiquedans des cellules automatisées.

V Robot 6 axes compact et léger

| a Ve I?rggra@rpa.yqn iptuitive (atregachblocs
graphiques, Python, etc.)

V Interfaces industrielles : Ethernet, /0O, Modbus
TCPi Détection de collision intégrée pour un
travail en toute sécurité

Ve fompatible avec de nombreux environnement
ROS, MATLAB, LabVI EWé

V Polyvalence pédagogique : robotique,
automatisme, mécatronique, industrie 4.0.

V 6 degrés de liberté

V Outils interchangeables : pinc

V Haute précisiodans les taches de manipulation et
ddassembl age

V Programmation intuitivga interface graphidgdieckly et
Python

V Compact et robuste, adapt®
automatisation légére |

V Capacités collaboratives sécurisées pour le travail aux cotés ¥

des humains : o
erm.limagician

cos ~ o MATLAB v ] p'
m f‘ pgthon Sﬁ&ﬁﬁc e ROS cee ROS‘SIMULINK f, PUthOﬂ LaW

Appliguer les notions de cinématique directe e iBeenpeendre la cinématique du robot et ses ca
Exp®ri menter avec | a prlégudmmat i éhonmui enalimodbdsqd Cambineiordbotifue st captpuls @our automatiser

2 & D

piinimimin)

DobotMagician NiryoNED2
LeDoboMagiciarstunbrasrobotiqueompacet précis Il offreuneportéele320mm, Robotollaboratif axes opensource fabriquénFrancell integrelesmoteurs, STI2D
unechargeitilede500g, etseprogramnfacilementauneinterfacegraphiquentuitive desservomoteurdescapteursts 8 i n tfagilerheadecixeartesArduinoet Raspberrpl

DobotMagician ‘g E . _

V Précision d€,2 mm - V Pl ®bi scit® pour | 6appren

VPort®e de 320 mm avec charge ut;Ye“usquo” 400 gobotigque dans |l e cadre

V Programmation intuitive via interface graphi : V Nombreuses extensions disponibles pour les projets
DobotLab (pinces, aimant, ventous

V Fonctionnalit®s : ®cr.

, dessRane® sai s jd bjets,

gravure laser, impression 3D et autres mo

IIEIEREWNGINTE)  éducatifs/industriels, extensions pour IA et viéo

. ~_ & OD:iROS
python _ ARDUINO
DobotMagiciar e ; _NIRYO @ python’
Précision dg0,2 mm 3 I
Port®e de 340 mm avec charge i | e
Programmation intuitive via interface grBghigtieb i M
Fonctionnalit®s : ®criture, - ) - déobjets
Iégers, extensions pour IA et vision Piloter une ligne ou un systéme de pre
- ; : Paramétrer le capteurdevpR®a |l i ser | 6anal ys
Utiliser des sauts et des boucles en prograi erm.limaglite > — :
= Comparer les méthodes de distribution et conversion dg
Programmer le chargement et le déchargement d ﬂ

Programmer un Pick & Place avec sauts et ‘H‘a‘ll g
Réaliser une routine de prise et de mise ¢rEplaier les axes et mouvements dURMIRSGETINETS IRy 7

< <K<K

Ex®cuter des op®rati
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https://erm.li/mdo
https://erm.li/sniryo
https://erm.li/mdo
https://erm.li/mdo

Modul e do®t ude ddasser Kitewinder

LeModuled 8 a s s e r Pieds GhevitielACestmonté&urunbanad 6 eet s a i Inventiod 6 wstarepdelarégiorNouvelldquitainéSitewindercaptdesventsen

permetl 6 a blesasdeevissemenveaunedémarchd 6i ng ®ni e ur altitudeaumoyerd 6 Waolienn@ortégarunevoileetreliéealagénératriceusolparunsysteme
poulies/courroie oL .

V Cheville 2 axes, Cap eurs NRE, Logiciel déacquisition _Composition du banc dbde

V M®cani sme de renvoi di
(La voile et les pales sont fournies en piéces
détachées en paralléle du banc)
Systéme de cable reliant la motrice et la générat
Génératrice
Carte de controle électronique et la batterie
Lithiurdon de 2200mAh
_J| VvV Sousensemble de motorisatide la motrice
l‘ permettant de reproduire les conditions de vent
| 4 variable

V V Jauge de contraintgermettant de travailler sur

¥

V Etudes: cinématique, statique, dynamique et
asservissement avec correction PID

_ B i
erm.li/nal o5 % 4es V‘(
D onit - _
{.org 1@""‘9 E y - ,,

2 |
Ds‘n%dWOrks ‘ 3 e Simcktion 2
A
e rz \ h
SIMULINK q >
/1 A ;:,1.4 ;‘

Asservisseme ‘
L

<<<

MecadDd sivsrhy &3 O . Wy LA les contraintes du cable
e A = : # V Interface utilisatémbviewde pilotage et
'y T _7.”& acquisitions des signaux de commande et
KITEWINDER~. mesures
Voile
t o Actioln dun\;ent
sur les paies
D;S ? ﬁ Péles
olidWorks ~ “Cijpe® AT - \ Motrice avec
. . . . LaOIEW Gouvernail systéme de
Lamaquett8D PRINTE-CARestunevoiturepédagogiqueEllepermelesétudes transmission
fonctionnellesstructurellesutoud 6 traimavantacPhersommprimé@na3D. MATLAB A pgthon “,
, SIMULINK Cable de
transmission ksom
V Quatre sougnsemblegsuspension, Direction, S—— £ PRI A
Freinage, Motorisation & Transmission) pour faciliter m B &
| 6observati on etopélaionsc o mpr ®hens r des } T Sol
de démontage/montage Pertes de puissa‘r\y
mécanique

V Possibilité de faire fonctionner la motorisation, la
direction et le freinage en méme temps

KITEWINDER =

>,V Pédagogie numérigser tablettes avec auto Etudier la conception du systéme de transmission de la structurg
corrections 5 R®aliser la concepti
o : DS Mod®l i ser et justifier |

gl erm.li/ec1( . —— : —
SohdWorks Qualifier |l e fil et choi s iKiweeDre

Identifier les pertes énergétiques et valider le dimensionnement des po

Analyser les liaisons mécaniques : orientations, mobilités et deg

Identifier les surfaces de cq Identifier le tracage et la mesure des angles du t ﬂ ERM

\UTOMATISMES

R®al i ser |l a r®paration et |
8 www.ermautomatismes.com
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https://erm.li/na11
https://erm.li/ec10
https://erm.li/kw

AccessLabSy st "me de contr

STI2D Robot Haptique

AccessLalmeteni u v demelsconstituantsintau niveatactionneurguedispositifde LeRobotHaptiqueestunsystemeéel grancpublicissudestechnologiesleréalité
commandé e systémestinstrumentgermettarde piloteret de mesurefes grandeurs virtuelle permettantle restituerle sens du toucher Le systemalidactiquéntegredeuxrobots

électriques MATLAB haptiquepourcouvritadémarchdel 6 i n.g GO i gt r
o SIMULINK E *W
‘g E ﬂ erm.li/sbioip L

/J % 17% 2 ‘MATLAB

ARDUINO SohdWorks DS SIMULINK

Meca3D SolidWorks
L IR ARDUINO
V 4 actionneurs de technologies différentes (gache électrique, serrure débrayable, ventouse
électromagnétique, péne piston) :
V Commande avec 3 dispositifs de contrble (clavier a code, empreinte digitale et RFID) V Systéme instrumenté avec acquisition sous Matlab / Sabulaw et
V Pilotage dbéun second robot haptique ave

Caractériser le comportement mécanique des
Gérer temporellement un systéme a évén{ Analyser énergétiquement un sys
Numeériser pour obtenir une caractéristiquec{ Tr ansmet tre | 6i nf

Valider un modéle numérique de I'objet
l denti fier | es grande

'Chracteris& fes grrad%LﬁsapM/ pMexiéliser et résoudre les équd

Analyser énergétiguement un systéme : acquisition de signaux et traitemen Quantifier les écarts de performances entre les valeurs attendues

Portail automatisé

Robot Haptique 10

. . R L ~ . Sl . . . .
LePortailAutomatiséneteni u vunraécanisme 6 o u v etdefermetuzale portail LeRobotHaptiqueHlOestunedéclinaisodurobothaptiqueermettantedévelopper Si
Il intégraunecarteélectroniquaidactiqupourl aéquisitiondes signauxet la programmatio 6 u n descompétencdigesalaprogrammatioenPythonllintégreinecartedecommande
cycledefonctionnement Raspberriyl

N

y,

marias - (OE) ‘B E ﬂ
SIMULINK ARDUINO

LabVIEW .
erm.li/sportn
V Evaluation du programme par le sens du toucher-

Découvrir les automatismes de VActivit®s pratiques sur ' -T"6al g ie
= ” ; gue | ding®nierie num® St o i
Réglage et paramétrage du portail auto Acqu®rir et tra
Préparer et analyser les automatismes d " Etude de | 6asservi ssg
Réaliser le raccordement du portail auto] Etude du portail automa —I‘E‘RM Simuler un environnement haptique table Hofizqoéair la position de la poig
Maintenance préventive et dépannage du portail au WWW.ermautomatismes.com 9

0\ Mgk

. o
DS | : 2
SolidWorks !

-»

R
r
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https://erm.li/sbioiprn
https://erm.li/shap
https://erm.li/shapio
https://erm.li/sportnm

AstroLab S BancHydrao

— . . . . STI2D . R o . — . . Sl
LAstroLake st un syst meéritathle tdlesaoprie s @eit $ aunt d W b s e rLe leantlydreep ecrinedt. db6aborder codicng®eimeni € Bet
'l est détesoppe insBumeniéu redsémble didactisé programmable d 6 u n do®nergie, de communichataverstl| d®t pdegdan
ensemble ddaccessoires. intelligente de | 6deau.

Produit éemnovant issu de la French Tech :

V Desigmhinkingt ingénierie systeme

V Etude débun objet connect

V Modélisation avancée: Simulation multiphysique via
Matlab/SimuliSisML

Il couvre damnnaissances transversal@sathématique et
physique) avec dgéométrie spatiaket ogtigque.l 6

2 " RaspberryPi
‘ g ﬂ IDS‘nﬁdW()rks L
E ) MATIAB W
G)G) SIMULINK E /. 1

ARDUINO ¥ DSIMULINK 55T
Giview  Meca3d

=== MATLAB r
IJ SIMULINK ’I
life.cugmented

Valider un modéle numérique de I'obje

Valider un modéle numérigue de l'obje E Etude du comportement de la chaine d'énergie

Etude de I'asservissement en ermli/sastro Etudier le comportement de la chaine d'énergie h

Etude de la chaine d'infor
Analyse des écg ermlihydrag

ThermoLab

Imprimante 3D instrumentée

STI2D

ThermoLaintégreinebouilloireélectriquegrandpublicdederniérgénération L 6 i mp BDiinstramentd@stéquipéelecapteurpoul 6 @delastrectur®ELTA,
Il estmontésurunsupportd 6 i n s t r (pemeettarizecomimantetla mesuresécuriséavec avecpilotageet controleviaPC Ellefacilitd 6 a ndascomsnandesnoteurs la gestionde la
carteamicrocontrolentégrée températurgetlaprogrammatioen Python

[©.0) 17?? P pgthOﬂ'” ? MATLAB

ARDUINO " SplidWorks SIMULINK
erm.li/stherm

Etude précise de la structure DELTA grace a capteurs inté
Pilotage complet et acquisition de données via PC
Analyse avancée des commandes de moteurs pas a pas
R®gul ation thermique de | a
Programmation et contréle via console Python

MATLAB /i
DIDA E\l. MATLAB erm.li/i3ev2

@ python” %

<K<K

PROVENCE

Caractériser les constituants de puig Déterminer la loi entrée sortie géom
Etudier le comportement énergétique des Anal yser | es perfor man

Examiner le comportement informationnel des m)

Anal yser | darchitectur g

Analyser le comportement des produits et réaliser des modélisations .,-QI‘REMRM g Traduire un algorithme en un programme ex

10 WWw.ermautomatismes.com
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https://erm.li/sthermo
https://erm.li/shap
https://erm.li/sastro
https://erm.li/sastro

HemoeMixer V2 Nacelle gyroscopique stabilisée

L6 H BEWKBR/2 estqnaytomatﬁédagogiqlmrnulari'eprélé\{emesanguin, _ Gl MBLESS pebBms el debipasitomseadeux hxes, basé sur une e
combmaqpeséeet agltatlom!es ploche'sde sang I! se pilotevia PC pourétudieda commande motorisée de tygenba{caméra embarquée). Il permet de modéliser, identifier et commander
séquentiellet! 6 a ¢ g deidanméesniaboratoire syst me r ®el brishlésd aci oddee udres nhoatuetuer sr ®s ol ut i o

V Combine pesée et agitation simultanées

V Pilotage via PC avec interface USB

V Acquisition compléte des grandeurs physiques

V Compatible avkabViewtMatLalpour analyse avancée

DIDASTEL g

3 Modes de pilotage de position des axes :
Astabilisation(orientation caméra / référentiel terrestre)
AsStabilisatioravec suivi (orientation caméra / position poign
ABloqué(axe moteur fixe)

Deux moteubsushless codeurs haute résolution
Interface logicielle avancée : acquisition temps réel, visual
consignes paramétrables

PRI e

<<

MATLAR m PROVENCE V Commandes variées : boucle ouverte, boucle fermée, PID
Sl correcteurs avancés
V Outils dbéanalyse int®gr ®s

Asservisseme impulsionnelle, diagrammes Byqiaist

DIDASTEL grmdigimbless
£ftudier | 6asse

Analyser les modes de fonctionnement de |

PROVENCE Analyser les structures de commande pour stabilisatio

Mettre en Tuvre | e sysH
Analyser les performancesatnpeust du moteur de clampa
Comparer les performances mesurées aux performances

Pupitre de mesures

Attelle de mobilisation du genou VariasteV2-Banc do®t ude et

LeCPM130estunbancdidactiqueimulannneattellenotorisédegenou LeVARIASTEZ estunband'étude@ermettamtanalysdavariationdevitesse
idéapourétudiet 8 a s s e r laréguatomete 6 8 ndeinguseentbiomécaniques d & umeteur asynchronegracea un variateurde fréquence avec mesuredes principaux
parameétregefonctionnement
rrrrrrr DIDASTEL -
Sﬁ&ﬁc ‘‘‘‘‘‘ V Moteur asynchrone triphasé avec frein & pouc
LabVIEW V Variateur de fréquence
PROVENCE V Interface PC pour paramétrage et acquisition

V Mesure et analyse des grandeurs physiques

Asservisseme

erm.li/attell

3 modes de pilotage: > o
AModeKineted Pat i e n t MoBiliag8Eid® dUFGenou par motorisation avec commande :
en Trapéze de vitesse et Profil de paztitindaire asservi en vitepse DIDASTEL Paramétrer & gérer les E/S TOR et analogiques d

AModeKineted Pat i ent Mo®TIlRéati on du Genou en pous mt _avec Ges(V SRy UV e confi i

(axe linéaire asservi en couple) M ; : I I d h 1
AModd ABO:Ut i | i sation de | 6daxe (PositighaPiofilde en banc S er Y izl dsleller e ehielh/ser B8 ElEneELrs (g sue

Position, Vitesse, Courant) 1-7-7/17 1,"[< 78 Expéerimenter plusieurs lois de commande du moteur asynchrg

e Tracer en temps réel la courbe caractéristigue mécanique du moteu
Ver i fier | es perfor man

Définir un mouvement de flexion/extension de =|| ERM
Limiter la vitesse du moteur selon la vitesse maximalg Didactique| Robotique| FabsTest Eerge

WWw.ermautomatismes.com 11

Raccorder le bornier variateur a un pupitre de commande suivant un cah
Décoder une traMedBusélaborer une traMedBust dialoguer avec le Variateur de



https://erm.li/shap
https://erm.li/shap
https://erm.li/shap
https://erm.li/shap

SYMPACTBarriere automatique Pixio- Robot caméraman suiveur

- . . . . A STI2D . . i L L.
SYMPAC®stunebarrierautomatiqgu@édagogiquenotoriséedestinéal 6 ®dela d € PIXIQestunrobotaméramasuiveuquifilmeenintérieucommesnextérieur

cinématiqueet de | 6 a ut o mé&lte icanaimeunonmécanismebiellemanivelleun moteur Dotéd'undispositillegéolocalisatianilisantdesbalisesadiosil peutsuivreunecibleéquipéed'une
asynchrormilotéoarvaria’geuetuncapteudepositioravecunlogicieﬁecommandetd 6acaqui si tmonoapécialgusquainedistancelelO0Ometres
°

V Mécanisme visible et didactique-niaelieclle idéal
pour | 6®tude de |l a transforn

V Motorisation réaliste : moteur asynchrone + variateur

V Pilotage précis : capteur de position angulaire + profil de
mouvement paramétrable

n de %ORSQQtec%rﬂqmtonomepour suivi de sujet en mouvement
V' Suivi précis grace a des balises radio et montre spéciale

V Banc doessai int®gr® pour m

V Ressort accumul ateur doé®nerggi DIDA E\l'
V Logiciel complet (EMP) : commande, acquisition,
modélisation 3D, analyse des grandeurs physiques
PROVENCE

- & MATLAB
Soussysteméd étesympact DIDA E\l.

SIMULINK Evaluer les performances des systémes :
E Analyser le comportement fréquentiel du_edjaet

erm.lisympact e Améliorer les performances par extrapolation de la consigne
PROVENCE

Analyser le systefObser ver | a Caracténiser led laisoosgmédary
Examiner | a conver s|Etudierune variation de vitg

Géolocaliser et filtrer les donnéesdelaf Mo d ®1 i ser | 6asser v iah®

Volet roulant solaire autonome SHIRODHARAppuiéte de relaxation régulée en tempé' Sl
LeVRS500estunbangédagogiquigdiéal 6 ®d dmoleroulansolaireautonome LeShirodharest un dispositif de relaxation grand public qui régule la température
lpermed 6 anal yser | e foncti onne meiadesn@sues phydifues) u ea ua tircuindeaws aomtrolépar us ngigocontnleur PIC, offrant ainsi une expérience de rel
et urpilotage par microcontréleur. personnalisée.

V Acquisition de mesures physiques (tension, courant,
vitesse) en temps réel

V Analyse du fonctionnement énergétique avec stockage
sur batterie

VIint®gration ddéun microcont
d®f auts et | 6automatisat:i

V Support idéal pour aborder les notions de motorisation,
énergie renouvelable et commande embarquée

V Régulation thermique précise
V Pilotage de la pompe et du chauffage par MLI ou TOR

e u\V Pregrammable asystei®« eatiérennent recodfigurable via programmatet
V Simulation intégrée : modele Matlab Simulink pour comparer théorie et

DIDASTEL ermli/shirodharal

erm.li/vrs50

MATLAB

DIDA E\l PROVENCE SIMULINK
PROVENCE Soussysteéme Soussystéme Identifier les fonctions et caractériser leurs perf
|l a temp®rature de |

Développement Durable Mécanisme R®gul er

R®al i ser | 6anal y{Evaluerlecomportementdu sy; HIERM Analyser |l es capteurs et |leur
Examiner la cellule photovolta] Analyser la partie opérafizaractériser la batte s Robainel FabTst Evrgis 5 et ®tudier |l a conversion et d
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Lamachinéecaractérisatiodesmatériaupermetieréalisedesessaisnécaniques
surlesmatériauxtraction compressiondureté flexion cisaillemenetemboutissage
Lamachinestfourni@vedelogicietlecontrélécommandetd 6 a ¢ qdesdennées o n

V Deux modeles: 5 kN et 20 kN
V' Nombreux outillages et éprouvet : f

de t

essai

Réaliser un essai de compression de carton et de plots g

Ef fectuer un

Banc do®t udes

Effectuer un essai en traction et comp

R®gul ati on

TangoKit

00 H 04 Min 06.0's. LR E

£Ftudi er | a

LeTangoKiestunemachinel 6 e desraatériauetstructuresaveachassis,
vérirélectriquejariateuchainelemesureogicielecommandetd 6 a ¢ g peimsttartteréaliser
desessaintractiongompressiattorsiorsurlamémeanachine

s ol

erm.li/tk10

V Faible encombrement
V Nombr e

mportan

| i cita

bRaliser des essais de flexion en

Conduire un essai en tors

et

Di

St

(RDM)et de structuresLes essaissontpossiblen traction compressionavecle logicielde
commandetd 6 a ¢ qfaurn®sggt i on

V Volume important 1500 x 700 x 1000 mm pour les
tests sur structures 3D

V Possibilité de combiner les efforts exercés par un
second vérin

V Nombreuses maquettes disponibles pour essais

BOt i

(Pont s, ment industriel

Travailler autour de poutre en flexion 3 et

Analyser |l a sollicitat

Etudier une potence soumise a trois forces con

Analyser la sollicitation de ponts en arc gl Conduire un essai en tor§

\UTOMATISMES

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 2

Rn

V Mi

S e en

(splirange)
V Composants industriels

=S=

L

PAY |

paumnn

|||||

LabVIEW

SolidWorks

Tuvr e

de

STI2D

LesystemelidactiquRégulatioretdistributiond 6 epermetl 6 ® tlesrdgulations
de niveaudébitet pressiomanslesréservoirgt réseauxd 6 eGe systemeeproduitinevéritable
applicatiomdustrielleedistributiott 6 eatabl@partid 6 echétead 6 e a u

regul at

Effectuer la mise en service pompe séricpRra@llald i ser | 0 (

Identifier les éléments constituant une boucle de

WWw.ermautomatismes.com

Comprendr e

l e principe dd

13


https://erm.li/em00
https://erm.li/ew10
https://erm.li/tk10
https://erm.li/di10

Climatiseur Monosplit Réversible Inverter <, Maquette protocole KNX résidentiel

llpermet 6 ®d Aulimatiseuéel llmeteni u vunemachinéhermodynamique El'le permet de mettre en 1 ulepammérage\sa me
résidentielmufluidefrigorifiqguR32 ETS6 Litela configuratidn serveuDomoveglasupervision tactildamesure des
consommationset lagestion des éclairages.

V Nombreux points de mesures (tension, intensité, V Initiation aux solutions de contrdle des batiments , incluant la gestion des ouvrants, des
températures, hygrométrie, basse pression et haute roul ants, de | 6®cl airage (ON/OFF/variat
pression) V Prise en main du KNX, bus communicant interopérable multimarques pour le batiment

V Variateur de vitesse sur le compresseur (Inverter) V Solution ®volutive : ajout ddéun capteur

V Possibilit® dobéacquisition sote®mp®bHit EWea¥ec une centrale
de mesure V Par am®t r age dounpraoeotey(ENXret TERYIR)@adui lepilotagersans fil

V Pilotage par smartphone l dinstallation (Tablette tactile)

V Raccordement rapide des actionneurs via des fiches double puits
. HERM

Composition des participants KNX :

A1 module 8 sorties pour volets roul
: : . A1 module 2 sorties variateur
A o oo KINIX
Etudier un systéme énergéti A1 thermostat
Identifier les composants aérauliques et frigo A2 interrupteurs 8 touches

A2 modules de mesure avec 5 entrées TOR
A1 interface USB/KNX
A1 superviseur KNX

LabVIEW

Ilintegreinevéritabl®&entilatiorMécaniqu€ontrdléDoubleFluxa hautrendement . : . . .
Elleestmontée;abléeensituatiodefonctionnemegtinstrumentévedifférentsapteurs Dom0t|que . sans fil sans plle EnOce@o&otiPI
(débitpressiorygrométriettempérature)

STI2D

Cet ensembleintégre différentscomposants DomotiPéstunkitde
sansfil sanspile EnOceanll permet 6 ®dt u d &omposantspermettantde créer des
ALY la mise en i u v deesolutionsdomotiques, configurationdomotiquesans fil sur la
> notammensur le contrlede | 6 ®c | la i r egs&lesprotocoleBnOceartZwave

S E contrled 6 a etteSosvrants
lﬂ SolidWorks | ew k-

-

'Ruspberrg Pi

V Nombreux points de mesure disponibles pour

V Etude des échangeurs et solutions aérauliques ‘
différentes sondes

V Kits de démarrage et dg
développement
R®al i ser | 6esti mati on et

Etudier | es caract®ristiques p{ u)

erm.li/fen

V Kit modulaire avec carte Raspberry PI

erm.li/sn

AUTOMATISHES

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energie
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Logiciel de calcul et simulation Solaire Thermique

BlowerDoor

] N . s Photovoltaique & PAC STI2D
e systémBlowerDooest un systéme réel permettanteds ur er | e t au WO @cMang o oo . . : : . .
(ou infiltration déair) dans un boti ment . [qlogideldecaleuietgipyaliopdynpmiguersolgiretheminuesplofoyoltaiquey pompesay, |
pour g®n®rer une surpression ou une d®pr es §hRgupermeiegimensiogneneficajcutelaperiormangetiarentabilite o [ingt@latiopglaire

thermique

V Fourni avec des études de cas
V Notice doébutilisation tr s

V Diagnostic thermiguies batiments ==
V Tests normalisés BB C, Effinergie, &)
V Complément avec diffuseur de fumée

Réaliser un bilan thermique si
Lelogiciel de simulation thermique du batipeatr met do6éopt i mi s e ne

R®al i ser | e t]Réaliseruntest normg Effectuer une analyse gloy
calcul des déperditions thermiques, des consommations énergétiques, vérification de la conf

Conductivite et émissivité des matériaux  ¢15p batiment par rapport & la réglementation.

Lamaquettdeconductivitéet émissivitddesmatériauypermetl 6 ® tlestcnsterts

V Base de batiments modélisés fournis

thermiqueslespropriétéghermique®t| éMissivitédesmatériaux Viogiciel tr s utilis® par |
- V Mesure facilement interprétable avec une
) camera thermique ST ine
V' Fourni avec 6 matériaux de base et 4 en P peeatiEsiiv e
» option | em———
/ erm.li/ns13 il e B
= = ermli/pl10

ModuloSolaire

Ensemblmodulaird éudedesdifférentesolutionstechniquephotovoltaiques
poursiteisolé Lescomposante connectemntrecuxtresfacilemeri partidefichestdouillesle
sécurité

Lelogicieldecalculet simulatiordynamiquenphotovoltaiqueermele dimensionneme
+ lecalcutlelaperformanaglarentabilitd 6 unstalatioconnectééseawusiteisolé

V 3 technologies de panneau photovoltaique : monocristallin,

nolog . V' Fourni avec des études de cas -
polycristallin, couche mince V Notice doéutilisati R t e
V 2 types de régulateurs : PWM, MPP‘ MATLAB '
. SIMULINK . . Bo=) A~
V2 types dobéongus) eur ST NUS, QuUASI [z o o e ‘

o0
7

erm.li/or

Comparer les différentes technologies du ﬂ

Et u d I er l a condg Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 2 & < .
— . Pt erm.li/pll
Il denti fier et quant www.ermautomatismes.com a~
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LeStabilisateur gyroscopique de bateatiun banc didactique simulant un systéme ™

Stabilisateur gyroscopique de bateau CPGE

Bras de pelleteuse
Univ Univ

LeBrasdePelleteusarticulépossed8 axesasservienposition(avedouclalevitesse

stabilisation navale, permettén®t udi er | dasser vi ssemeiatnge | a &findeaendreles teavaaxti'exdavationunoMésChagadaxe esh commandépar un vérin

interface 3D interactive./ ]

e

4

J

de | 06¢d
Déterminer la gite du bateau en fonction de la

Choisir un correcteur en fonction du comportement en bo

D®cr i e |l e d®marrage du vol ant

) erm.li/gy1(

électriqueetestéquip@'uncodeurincrémentaétd'un capteurd'effort
Simulation r®aliste douny adkgvisseMicaladtetidatdn, ddntfidatiod, fodélisation, correction)

stabilisation navale V Loi géométrique/cinématique en chéénmée et ouverte (systémeig
Etude du gyroscope en mouvement avec volant barreg informatique) SolidWorks

Exploration de la dynamique, cinématique et
asservissement
Interface dumeau numériguiklyViz

: S .
Dynamique / Energétique / Puissance MI, ‘;}gffgiﬁﬁc
Programmation Pythgnd i agr amme do6é ®t at)

Processus IA /1 a pl;lthOI'] .

< <K<

Asservisseme

Il denti fier | e -ensembfe par dnaysesfréquen

ir
Optimiser par | A |le d®marrage | Relier les commandes des vérins aux mouvemenj Permettre un comportement o

C-Visioe
delav i
| 6ac

st u
sion
cuei

n

syst me

aut omat i

Rendre la pelleteuse autonome dans la gestion du godet et de son en

Bras BETA
X . . o : R CPGE
p®dagogi que bas C a eBrasaBETA g te | il \@rigakelens/seuma industmronett@node contldlér Eeptpbt Ul
deetldd r Ai ¢ mimadant de® éntaxtasgc@nme la surveillance ou générateurs de vapeur dans une centrale nucléaire. Le systéme didactiqloiba@ros

s ®. asservissemergntranslatioret errotationavec une carte dentrdle / commanaayRIO
V Caméra intelligente pilotée par IA pour détection et

suivi de personnes . ) )
V Exploration concréte de la vision et du traitement V  Asservissement coupieccameéra de

d6i mage embar qu® contréle du positionnement.
V Interface conviviale avec affichage des résultats en V' Logiciel de contrle commaraiec

temps réel comparaison du souhaité, simulé et réel
V Si mul ation déapplications eill ance,

Définir les parameétres du corrg

& pyhon 2

Caractériser les performances des axes P
Programmer un correcteur numérique en

Etudier | 6i nfl uenc

An al

yser

6ef fet

accueil automatisé, interaction horaotene 17?§ PESS ‘ MATLAR ﬁ /1
SolidWorks ML

SIMULINK "2 ecagn

Asservisseme

SolidWorks
Identifier le besoin, les exigences et les fonctions
erm.li/s2i10 Proposer un mod | e cin®ms
" g Veérifier la cohérence du modéle avec les résultats expé
I g
de |l a mass Ot Rosve Fab st Eneries 5 Proposer | a d®marche de r ®gl
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Attelle de mobilisation du genou

LeCPML130estunbandaidactiqusimulantineattellanotorisédegenouidéal
Pourétudiet 8 a s s e r laréguatmmte B & ndeguementbiomécaniques

V Simul ation r®aliste
motorisée (typéneter

V Acquisition de données complétes :
position, vitesse, courant, effort

V Exploration de la biomécanique et de la

. mécatronique médicale
Asservisseme :
erm.li/attell

3 modes de pilotage:

A Patient PASSIF : Mobilisation motorisée du genou (vitesse ou‘fﬁi i
A Patient ACTIF : Mobilisation avec effort du patient (asservi en

A LABO Axe |l in®aire en banc d

MATLAB

SIMULINK | oo

D®t er mi

ner | es param tr
|l denti fier et pratiquer

Etudier numériquement la loi esdréée et la valider par mesure expéri

z o

Vérifier le respect des exigences et comparer les performances aux li

VENCE

Boule gyrostabilisée a doulgiage

LeBGR300estuneboulegyrostabilis€edouble&tagautiliségoursimulera stabilisation
d 6 ucan@raoptroniqueEllemaintieninelignedeviséestablemalgrdesmouvementgéacea un
systemegyroscopiquelotégardeslunettedAHRSonnectéesunPC

Univ

Double étage gyrostabilisé pour une stabilisation précise
Simule la stabilisation de caméras optroniqias ¢fiipy
Pilotage via lunettes AHRS connectées en USB a un PC
Intégre un pointeur laser pour ciblage
Permet | 6®tude de | a
Structure robuste en mécanosoudé

erm.li/bgr3(Q oId E\‘

Identifier le comportementdugyrofl dent i fi er |30

Mod®l i ser | 6asservi sse

<< <K<K<KLKKL

PROVENCE

Valider, régler et implanter les correcteurs des boucles ﬂ ERM

ldenti fier | 6architecture

. A J
rvissemgn

r®gul ati on,

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 2

Exosquelette a deux actionneurs

L 6 e x o saglewadtianhetmulainsoutietombairassist@finderéduire
| 6 esbrfa colorinevertébraldl permetd & ® t la régulationet le contr6ledes actionneursria
uneinterfac®Caveacquisitiodedonnées

MediimUyl |t i on r®aliste doun
V Deux actionneurs a assistance variable pour un contréle |
VIint®gration de capteurs ar
V Interface PC pour pilotage, paramétrage et acquisition de
données
V Con-u

do

sp®ci al ement

erm.li/exes
2 modes :

A pet ; Exosquelette, soulagement colonne (actionneurs asservis e
AB(ODC?%'BE%&\'nOCn V|<fes r]t(,;fforg C

pour | ¢

DIDASTEL
™~

'ddasservi’'ssemen

Etablir la loi entrgertie analytique du sys

Modéliser mécaniquement le systéme avec ses deux {
£valuer statiguement | 6effort de
Vérifier le respect des exigences, quantifier les écarts et valider les chd

COMAXRobot collaboratif

CoMaestunrobotollaboratiimoncaxecongwpouraidel 6 o p @&nsaat e ur
destachegépétitives Il est piloté intuitivementivia une poignéeaveccapteurd 6 e ffdcibtantt
I 61 n tnaturdlellparnced 6 ® tlaconmeandela modélisatioretle réglagedes systemes
robotisés

V Robot collaboratif mare simple et intuitif

V Pil otage par poign®e avec ¢cC

VR®dAduit |l es efforts r®p®titi

V Permet | 6®tude pratique de
i ¥ aMaiérielrobuste et aosnplet dvercilogiders assatiés

PROVENCE Il dentifier | e com

R®gl er | e correcteur d¢g
Associer et valider des modeéles de comportement des captd
dxe ndaptfiiceue | edtarlcchulteect ure de

a
f
[

AN A

\UTOMATISMES
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Robot a cables a 4 enrouleurs

Imprimante 3D instrumentée
Univ

L 6 i mp BDinstrament@stéquipéelecapteurpoul 6 Rdelastrectur®ELTA, Le R& est un robot a cables qui ufilestee cables reliés a des enroul@ammandés
avecpilotageet contrélevia PC Ellefacilitel 6 a ndedcensnandesnoteurs la gestionde la individuellement pdéplacer un mobile dans un plan vertical
tempeératurgetlaprogrammatioenPython V Coordinatianultiaxes 4 moteurs a synchroniser pour des

RC-4—rosor A cAsLes - 4 X ENROULEURS) — déplacements préCiS
o S V Exploration de la mécatronique avancée : modélisation, traje

tensions de cébles
V Interface logicielle dédiée pour visualisation et pilotage en te

I #ntodiel dt pilotage:
A Positionnement : asservi en position et vitesse avec interpol
pour les trajectoires

Couple : asservi en courant pour apprentissage
Essais : sollicitation indépendante des enrouleurs (échelon,

position, courant)

S g\ dmas @ python
oIo E\l' Identifier I'architecture fonctionnelle et str

7 ..

Déterminer la loi entrée/sortie inverse analyti
£Etudier | 6effet de | 6inter

Réaliser la simulation de loi entrée sortie ave
- . . PROVENCE : : : —
Anal yser | es perf or man densfieréteonhebtex kesent@es Valider, régler et implanter les correcteurs pour les différe

Il dentifier | e comportement doéun 3

Univ

Etude précise de la structure DELTA grace a capteurs inté
Pilotage complet et acquisition de données via PC

Analyse avancée des commandes moteurs pas a pas
R®gul ation thermiqgue de | a
Programmation et contréle via console Python

erm.li/i3ev2

MATLAB ﬁ pgthOﬂ -

ARDUINO SIMULINK

<K<K

A
A

DI,

Anal yser | 6archite 8

Modéliser les connaissances et comportements sous forme de

HemeMixer V2 Pixio- Le robot caméraman suiveur
L 6 H BWNXBR/2 estunautomatpédagogiquemulane prélevemesanguin, PIXICestunrobotcaméramasuiveuguifiimeenintérieucommenextérieur
combinanpeséeet agitatiordes pochesde sang Il se pilotevia PC pourétudiedla commande Dotéd'undispositifle géolocalisatiarilisantles balisesradios,l peut suivre une cible équipée

séquentielletl 6 a ¢ q deidenméegnlaboratoire d'unemontrespécialgusqu‘aunedistancede 100meétres

V Combine pesée et agitation simultanées
V Pilotage via PC avec interface USB

V Acquisition compléte des grandeurs physiques V Robot caméraman autonome pour suivi de sujet "
V Compatible aveabViewtMatLalpour analyse avancée mouvement erm.ligimbless
V Suivi précis grace a des balises radio et montre spéciale
DIDASTEL V Fonctionne en intérieur et extérieur DIDASTEL
™~ V Port®e de suivi jusqudag DO m tr
rrrrrr i V Banc dobéessai int®gr® Ur ygymesur e
: laboratoire
MATLAB
MaTAR ﬁ PROVENCE PROVENCE
Modéliser les actions mécani Pupitre de mesure Traiter et filtrer les données de géolocalisation de
Mod®l i ser causal ement |

Param®t rer | es mouve 0

Anal yser | 6architectur ead z ﬂ

Mettre en Tuvre | a cha’ ne idactioue| Robotue] FTes Evores 5
WWw.ermautomatismes.com

Anal yser et mod®liser |6

Ameéliorer les performances par extrapolation de la consigné
19
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SYMPACTBarriére automatique Robot HaptiqueCPGE

SYMPAC®stunebarrierautomatiqu@édagogiquenotoriséedestinéal 6 ®t u d € LeRobot Haptiquest un systeme réel, grand pisblicdes technologies de réalité virt(
dela cinématiquest de | 6 a u t o mAlledombintun neécanismeiellemanivelleun moteur permettant destituer le sens du touchée systéme didactique integre deux robots haptiques
asynchroqailotéparvariat/euetuncapteudepositioravemnlogiciedecommandetd bacquisipoon couvrir | a d®marche de | 6ing®nieur

4

i V Mécanisme visible et didactique-niaelieelle idéal
pour | 6®tude de |l a transfornm ‘g!ﬂ
V Motorisation réaliste : moteur asynchrone + variateur,

""""

utilis® dans | 6industrie TSN ?S

V Pilotage précis : capteur de position angulaire + profil de I, /7SulidW0rks
mouvement paramétrable

V Ressort accumul ateur do6®nerg urﬂ@du% MATIAB
fonctionnement plus fluide. : ARDUINO SIMULINK

V Logiciel complet (EMP) : commande, acquisition, ey

Soussystémd étesympact modélisation 3D, analyse des grandeurs physiques
ﬂ DIDASTEL V Systéme instrumenté avec acquisition sous Matlab / Babviavwk e .
MATLAB ™~ VPilotage doéun second robot h e

erm.lisympact SIMULINK ey
Valider un modele numérique de l'objet

Etudier le systéme : environnement et analyse fon PROVENCE Il denti fier | es grande

Analyser les composants : guidage rotatif par rq Caractériser les grandeurs physfivisdéliser et résoudre les équa
Assurer la conformité dimensionnelle dy puoalyger la cinématique et les performances d Quantifier les écarts de performances entre les valeurs attendues

MAXPIEE CPGE Robot Haptique 10
Univ

MAXPIEE estunsystem@édagogiquierégulatiorPIDenposition inspiréel 6 i n.d § r i e LeRobotHaptique HE3t une déclinaison du robot haptique permettant de dévelop
[l offreuneexpérimentatioancrétgiaunechaindonctionnelfglotégarunlogicieintuitif compétences liées priagrammation en Pythdhintégre une carte de commande Raspberry Pl

V Chaine fonctionnelle réelle : moteur, capteur, bras articulé
idéale pour des manipulations concretes

V Approche intuitive de la régulation PID : visualisation en
temps réel des grandeurs physiques

V Logiciel pédagogique complet : génération de consignes,
réglage des PID, enregistrement des courbes.

~ V Perturbations mécaniques possibles : étude de la réponse

dynamique du systéeme

MATLAB V Compatibilit¢ MATLAB / Simulink / LabVIEW : pour des TP

SIMULINK : - .
-ﬁ avanc®s ou des projets doéing®n (%
erm.limaxpiciliss= V Utilisation pédagogique ciblée : parfaitement adapté aux . -

BTS, CPGE, Ilicences et ®co 1 Ve EvalH%'(?nrfi'd Rdrampe Rar Ie_ sens du to\: oF
Analyser un moteur CC et sa réponse dyn DIDASTEL VActi vit®s pratiques “Sur” |
N gue | 6ing®nierie O

Anal yser | es cha’

Configurer et suivre les informations dans | " | 6asservisse
Caractériser et sélectionner les éléments de transmissio PROVENCE —I ERM Simuler un environnement haptique table HoAizquéair la position de la poig
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ThermoLab Nacelle gyroscopique stabilisée
Univ R - . » .
ThermoLalntégre unigouilloire électrique grand puldie derniére génération. GIMBLESBermet 6 ®deld d & s e r venmstiesurelauxaxespasé
llestmontésursimu ppor t do& iparmdttanuzmenaridet tamesunesécurisée avec sur unetourellemotoriséele type gimballcaméraembarquée)l permetde modéliseridentifieet
carte a microcontrdleur intégré. commandamsystéemeéelal 6 alémbteurdbrushlesscodeurdauterésolutioetd 6 untedace

logicielleédiée

3 Modes de pilotage de position des axes :

AStabilisation(orientation caméra / référentiel terrestre)
_ AStabilisatioravec suivi (orientation caméra / position poigne

lati Rebqud Wk foteur fixe)

V Couvre le champ de la thermigue depuis la
conversion doé®nergi e
acquisition de données

V Support de projet avec extension loT

) : ‘ erm.li/stherm
S <= MATLAB A pL_jthOﬂ - -

SolidWorks Iv ARDUINO SIMULINK

Etudier le comportement énergétique des
Analyser le comportement des produits et réaliser des modélisations

Examiner | e comportement informati on
Caractériser les constituants de puissance : convertisseurs, adaptateurs et modulate

V Systeme réel et industriel

V Deux moteubsushless codeurs haute résolution

V Interface logicielle avancée : acquisition temps réel,
visualisation, consignes paramétrables

V Commandes variées : boucle ouverte, boucle fermée, PID,
correcteurs avancés

V Outils dbéanalyse int®gr ®s

o impulsionnelle, diagrammes Byqgleist
erm.ligimbless V Compatibilit¢ MATLAB/SIMUIINg MATLAB
: ” : SIMULINK
Mod®l i ser Léarchitecture dJi
Piloter les axes individuellement et mesurer leur pe DIDASTEL
l denti fi r |l e comport g

7

Valider, régler et implanter les correcteurs des axes asservis 4

Kit capteurs connectés AstroLab

Lekitcapteursonnectégermetieréalisedesmesuresjétectiorctommunication L AstroLakestunsystemelidactiséssud 6 uénitabletélescopgermettant 8 o b s e r
avedesélémentexistants le ciel Il estcomposél 6 télescopenstrumenté d 6 ensemblaidactiséprogrammabletd 6 u r
ensemblel accessoires

Capteur environnemental
Capteur pr ®sence
Capteurs de mesure

Module ESP32

Eléments de communication RS485

Il couvre damnnaissances transversal@sathématique et
physique) avec dgémétrie spatiaket optigue.l 6

e
©.0)

2 S .
DS L ‘R“pbe"“ i ARDUINO NN ﬂ /1

SolidWorks SIMULINK Laview Meca3D

Connectique dbali
£l ®ments doéinfor
Capteurs assemblables selon votre

besoi_n et P'Ug and Play _ Imprimante 3D: capteur infra rougé
V' Solution simple et économique  pour détection présence du filament

Evaluer les performances des cap ‘
et

<K<K LKLKLK LKL

ST

£tudier | 6alimentation e [ a ( m
Justifier les choix technologiques de cg -I

|l dentifier |l es principg
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Ball Balancing Table Plateforme Stewart V2

LaPlateformeidactique BallBalancingrable» estunetablea deuxdegrésdeliberté S LaStewarPlatfornv2 estunhexapodé-DOFdehauteprécisioncongipour Univ
montéesur un cardancentralet miseen mouvemengar deux servomoteursavectransmission lesapplicatiorsvancéesn robotique simulationet rechercheElleoffredesmouvementhiides,
bielle/manivell&llepermetl 6 a blesgrahdsonceptdesasservissements unemécaniquesnforcé@ doubleroulemenyn contrdldogicieEvoluéet uneintégratiofacilevia
, . MATLAB API
\ ot pgthOﬂ SIMULINK V 6 degrés de liberténouvement fluide en translation et rotation.
V Précision mécanique élevée
- % : ( V Carte de contrbéle avancée : plus silencieuse & puissante
ARDUINO ﬂ SL8. e i s V Pivot virtuel configurable :
Lo \ V Trajectoires dynamiqugs interpolation dboc
. mouvements plus réalistes.
V Simulation etvorkspaceD: visualisation en temps réel du domair

V Choix de la partie commande :

Matlab Simulinleython,

de mouvement.
V Intégration logicielle ouverte : compatible Python, ROS, MATLA

Q PRSASCS

- Labview LabVIEW...
erm.li/facbb V Programmes ouverts !
S : MATLAB
V Table tactile résistive % A PUthOﬂ E‘SIMUUNK

Appliquer des méthodes de contrdle PID pour stabilis — LabVIEW
Analyser le comportement dynamique de la balle sur la tab : Programmer le déplacement de la plaque s
£tudier | dinfluence des grli/ags @G@ntriler la positio

Simuler différentes trajectoires et observer les réponses ( Simuler le mouvement pour tester des algo

Concevoir des algorithmes de Araliyseéro®geaiflormaetei on

Robot Delta Ball & Beam
LesrobotsDeltasontresutilisésurleslignesieproductiopourdesopérations Jniv LesystemelidactiquBall& Beanmpermet 6 ®desasbervissementsntempséel A
de«PickandPlace». LeroboDeltadidactiqupermetl 6 a blesgrahdgrincipedelarobotique dubebille surunaxemotoriséeninclinaison

Asservisseme

Choix de la partie commahtilab Simulink
Python, LabVIEW
Programmes ouverts

V Choix de la partie commahtilab
SimulinkPython Labview

Scanarimick & | Imugumo]c ¢ - V Programmes ouverts

riep place avec oe ect %. V Comparaison du Réel/Simulé et étude
magnetique o ) MATLAR des effets de linéarisation,
Servomoteurs numériques, caméra SIMULINE dohypoth ses et do

@ python”

LabVIEW

O® A python ﬂ Matian
erm.li/acrb ARDUINO e IMULINK
OIS |6 [EoEH O CES il & CEfIEee Analyser le comportement dynamique de la bille s
Intégrer la vision par ordinateur pour guider les g erm.li/acbl Appliquer la régulation PID pour contréler la positio
Etudier les effets de la linéarisation et des erreurs de m(

Calculer la cinématique inverse pour générer des t "
Tester des algorithmes robotiques avant leur implémen

\UTOMATISMES
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T-Dac- Distributeur de cartes

Ledistributeurautomatiquelidactiquel-Dacorientetéjectdescartesiia

Modul e

LeModuled 6 a s s e r Pieds GhevilteACestmontéurunbanad 6 e s s a i

dewxchainefonctionnellé@sstrumentéesyecunjumeamumeériqueoul 6 ap pr.ent i s s a g eetpermetl 6 a blesasdeevissementmveaunedémarchd 6i ng®ni eur

2 chaines fonctionnelles instrumentées :

V Orientatior{se positionner face au joueur) : via
pignons coniques et asservissement angulaire

V Ejection(envoyer la carte vers le joueur) : via
poulies/courroie avec asservissement en vitesse et
détection par capteur

@ python” 5

SolidWorks

Asservisseme

caract®ris erm.lifidac
Identifier et régler des variables et des paramétres internes

Réaliser des mesures de positionnementgd Et udi er | 6asservi s
Analyser la transmission de puissance des denzesobtes] Régler les correcteurs

Exp®ri menter des proc®d®s de stockage

|l denti fier et

V Cheville 2 axes, Capteur
V Etudes: cinématique, statique, dynamique et
asservissement avec correction PID

A A

Des résultats
de simulation

StinusPhy
2
MATLAPR S .
“WASMULINK Soligorks

_Asservisseme

Analyser |a solutioe techniquealtilisé@ posr mesurer ke cou
Etudier | es perf or mankd
Evaduwuetri 6dj ndé uemarsdesmarioon

Créer une simulation robuste pour caractériser le rendement de la che

NiryoNED2

Robotollaboratif axes opensource fabriquénFrancellintegrelesmoteurs,

desservomoteurdescapteursts 6 i n tfagilerheadcixeartesArduinoet Raspberrpl

Univ

“\BDE/,,, ‘BEH V Pl ®biscit® pour
- etdela oboti que dans | e
1 ‘ V Nombreuses extensions disponibles pour les
projets(pinces, aimant, ventouse, caméra,
‘X’AN(& convoyeur é)

| 6apprenti ssa
cadre d

Robot 6 axebliryoNed 3 Pro

Le Ned®ro est un bras robotisé collaboratif a 6 axgseoagtomatiser des taches
industrielledégeres de maniere abordable, flexible et facile a déployer

e A|Ingerfa§e(dg Ryagrammaton intytiMelavkiget compatibilité ROS
n dAu-ggiciel degpilotglgiepaStudio (Windows®, LinlkazO®)
A Congu pour :

- Lamanipulatioretd ® pl acement yldino S et
- LaBsemblagdetri et ladistribution ‘g E ﬂ
- Lidspection de qualité

« . - La formation esbotique ¢ GPPE
\/ 'RﬂsterruPi % ﬁ pgthon Acharge ut"e . 500g \/ < s
A Portée 500mm ‘
NIRYO 32 ROS A 1 |
HUMAN - MGTION - ROBOT ::: -:u:,aan ARepetablllte-@Bmm P " <
A Bluetooth HUH ,Ing%m RanC
EROS. o
Piloter une ligne ou un systéme de pr{ % Aa |‘| y
R®al i ser | 6anal y s]Paramétrerle capteur de vis ARDGINO pgt on
Ex®cuter des op®rat.i ﬂ § Comparer les méthodes de distribution et conversion dj @Rﬁpbermﬁ
Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 5
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Apprentissage lderobotique collaboratiyprogrammation de robot 7Feveedka Le robot chien est wutilis® pour | es pe
(Rayon 855mm, charge 3kg). sensibles, mais aussi dans des situations a haut risque comme le terrorisme, le sauvetage o
FRANKA , - . , _ B
EMIKA V Préhenseurs au <;h0|x. Actlor_meurs, Pince electrlque,, Principales technologies embarquées : -
Ve,nt,ousg_e,t générateur de vide autonome embarqué V Lidar (R&idas16) Y -
V Répétabilité-€,1mm V ROS1L . {-
V Force de Guidage ~2N A gence Artificie] ( i
, ) . V Caméra de profondeur 2 ¥
V Temps de d/etec_tmn\de coII|5|_on <2ms V Reconnaissance vocale -
V. Temps d? re?‘C“O” a une collision < 50ms V Caméra a grand angle (pour les taches de la vision) X% 4
Vv Communication Modbus TCP V Radar ultrasonique (évitement des obstacle)
V Exploitation p®dagogi qgue ha uY Cﬁpltek}rQ/IéJ&challlgAa}tmcp %urroab%ﬂggs[s?noeq]v%
V Exploitation pédagogique bas niveau avec logiciel SFERE: vV Sy s I me doe X _l 0 '_ tation
- Etude des mouvements mécaniques v AIgonthmeF c_omplexes principauix. ..
- Couples et efforts statiques mesurés et appliqués - SLAM (C_reat_|on_(_je§ cartes 3D et_ de_se loCEm—
- Modélisation Mécanique et Asservissements PID ) Hdl_locahzatl(mnllsg pour la !ocahsatlon dOobss . . .
-Move baseNavi gation autonome, planificati or
V 1A au choi@penAlYoloVaracking
vee 2 sousensembles de contrdle : -
Marag - 33 ROS A pgthOﬂ V Hote de perceptiartilisant NVIDJatsorXavier NX

SIMULINK :
Asservisseme Les taches:

- Traitement des données issues des capteurs
- Algorithmes pour perception, interaction et évitement en temps réel.

. . . . . -Support de mod les de |61 .A avanc® pour
Apprentissage de la robotique mobile, programmation du robot mobile
Kettybot Pudubo® de PudCharge max 30kg / 60kg). V Hote de mouvemeutilisanprocesseur ARMRK3588
Les taches:

Caméra3DRGRDo ur ®vit ement doobst afontlgdynamiquepourdes mouvements fluides et stables
Caméra infrarougte positionnemenSVAM) - Ajustement en temps réel des parametres pour maintenir la stabilité du robot

Radar laser (Lidaricaetographie et positionnement SLAM - Gestion des positions, vitesses et couples appliqués aux articulations
Reconnaissance vocale - Réinitialisation des articulations

Suspensions pour att®nuer | 6effet des trous

Analyse fonctionnelle et structurelle du §
DO C . . "
Ecran 18.5 pouces pour affichage de messages Rea_hsatlob de cartog_rap.hle
Borne de recharge automatique (Option) Explorer les fonctionnalités dududondite3
Programmer la trajectoire de surveillance du rd

Séinitier ° : Programmat

et

Analyse fonctionnelle et structurelle du d

Réalisation de cartographie §
Programmation de missions de dépla

Réaliser un projet de surveillance autonome avelkynodpde3

Projet: Mise en place de communicatio
autres objets conn

AUTOMATISMES
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Robot social, expressif, conscient et personnalisable. LeDoboMagiciaastunbrasrobotiqueompacet précis Il offreuneportéale320mm,
unechargeitilede500g, etseprogramm@cilementiauneinterfacegraphiquentuitive

V Grande expressivitd/isage réaliste et animation faciale avancée .
V Mouvement naturel de la t&ealegrés de liberté) M‘J@
V Caméra haute définition V' Precision ded,2 mm
- V Furha©OSavemod ®| i sati on doéinteraction o .ivopno,rtc@&faptdeeur‘?'sfzo mm avec_charge
L multrmodauxVision + Audidjalogue contextu@NLU) | VFonctl onmn a_l It ®s 3 ®c r iptmumpeny  d
— V Cr®ation de personnages (Age, Gen e E%gaﬁweéageé, |m8rﬂs§|cg‘|j3D, extensions pour [l
- V Simulateur virtuel tesrge pour test e vision . .
v Vinterface Magi d V Programmation intuitive via interface grapw
Vv DobotLab
@ python

- Programmation graphique

———— Intelligence Artificie

DobotMagiciarlite :
V Précision d€0,2 mm
V Port®e de 340 mm avec ct

. , V Programmation intuitive via interface grBohigtieb
! FurhatRObOtlcs —/&&F V Fonctionnalit®s : ®crit.
— -3 Iégers, extensions pour IA et vision

Intelligence Artificie -
9 Utiliser des sauts et des boucles en progra

Programmer le chargement et le déchargement dfalditeses axes et mouvements d
Programmer un Pick & Place avec sauts et]dRéaleser une routine de prise et de mise §

LeDoboMagicia&6 est un bras robotiGiEOF polyvalenprécis et compact, congu p La plateforme de formddoimoE6 est compacte, précise et sécurisée, elle permet
| 6®ducati on, | a r ec her cdiversoutils inte@hangeableeset | s at i @ aplp® @ nrajdcteiredadie apuigeammat{eorpt ou interface visuelg)eet | 6i nt ®
programme facilemevita interface graphique ou code. dans des cellules automatisées.

[ pgthon"m

V Convoyeur équipé de capteurs simulant une

6 de_zgr_es de liberte . ’ minichaine de montage automatisée

Ouitils interchangeables : pince, ventouse, lasdc, stylo, / V Kit vision avec caméra, support et source lumine
Haute précisiobdans | es t ©ches de manipul at doass gmBad,R88 de vide

Programmation intuitivéa interface graphique, PyBiookly V Boitier de commande

Compact et robuste, adapt® ~ | ocHRgue Mo | .5 Gicd a6 fdckdite BeD @

Compatible avec divers logiciels pl at ef or mes ( ROS V Boite a outils
Capacités collaboratives sécurisées pour le travail aux cotés des V Automate SiemensISD0 (en option)
humains

<K<K KLKLKKL

Intelligence Artificiel £tudi er | éunain ehultaobats
Appliquer les notions de cinématique directe e} Duatpeendre la cinématique du robot et ses ca

Exp®ri menter avec |l a pr ﬂ ERM €dmbiheprbbétigue et oaptbues pour automatiser

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 2
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LeRobotThymic2 & Ak st un
mais aussi a I'Intelligence Artificielle.

Intelligence Artificiel

robot intelligent e

Le logiciel Al permet: de configurer différents types
\\‘ do6appr enmidsdehmutgrmumode ekpert

Le robot apprend en temps réel au travers de deux modes :

V Apprentissage supervisé'utilisateur programmeur
entraine le robot en le pilotant, puis le robot reproduit le
comportement en autonomie : courses de robots,
chor ®graphies, é

V Apprentissage par renforcemadritttilisateur définit un
systeme de récompense et le robot apprend seul par
essais et errevéviter les obstacles, pourchasser un

thymig
Le robot éducatif pnurlauso

ball on, suivre un circui-t
@ python” K
Anal yser | es perfo : Blockly

D®vel opper des algorithmes§dg
Concevoir des systemes de décision basés sur les capteurs pour la navig

Appliguer des algorithmes de méedninmgour adapter le comportement d

Apprentissagelded i nt el | i gmligeée alavVision.f i ci el | e

nt erlacy & it ip @up dedadréfivreNpuvdilleadgtikidarindecaptedes pents e alti

ti

au moyen dodébune ®olienne port®e par une Vvc
poulies/courroie. Composition du banc dbéessais
'V M®cani sme de renvoli déangl e

pales sont fournies en piéces détachées en parallele du banc)
Systéme de cable reliant la motrice et la génératrice
Génératrice

Carte de controle électronique et la battétfiurion de

2200mAh

Sousensemble de motorisatide la motrice permettant de
reproduire les conditions de vent variable

Jauge de contraintgermettant de travailler sur les contraintes d
cable

Interface utilisateuabviewde pilotage et acquisitions des

signaux de commande et mesures erm.li/lkw

 MATLAB
SIMULINK

\%
\%
\%

\Y,

\Y,

=

K‘?’TEwlNDEﬁ% v

Optimiser les poulies de re
gélLbier et ®aliser un

Con€eQofP ¢ précEs§d fabricalion Qel

Concevaoir le systeme de transmission de la structure

Qualifier | e fil par des

2
2N
SondWorks

rrrrrrr

=

CaVIEW ﬁ pgthon

t est

Roue motorisée et contréleur moteur paramétrable pour projets de mobilité élec

ce des véhicules élect

: " . . V Formation a la con&e tion, fabrication et maintena
CArETYIED VvV Mal lette dbéapprenti ssage comp avveé;i")éauictagn apéa @Jiosg§£‘rﬁnénéa/b£(?ntrlle ;

Inspector - - : - : '

V Acc s de d®mo-8tedio Alddsé surde cloud!l 6 o dVCIrCUItS disponibles en option pc

V Exercices et formati@iearningur Deep Learning =

V Différences entre la programmation et l'intelligence artificielle ¢ =—

V Procédure systématique de création d'une classification basée s¥ %
Deep Learning =

VEntra nement dodéun r®seau neuro

pour une utilisation applicative

erm.li/sklA

des
TP

|l 6utilisation
synth se des

Renf orcer
Faire une

=

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies

26

Réglage de l'avance de phase (Fieldaveakening

Détermination du nombre de pbles dubmatblass
Commande PWM ou Commande vectorielle de flux: Paramétrage et mesurej

Compréhension et essais des différents parameétres d
Gestion des cas extrémesetsg Cr ®at i on doéun

erm.li/mob
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Syst me didactique et d ®piearcentbustbiecenme

ourbDud @ hlod wtvioll it mautgiuen “d d wn @ i
vecteud d ®n e r g i edams®s applitations®tationnaires et mobiles. : i -

[
vert comme vect P~ gi

Composition du Systéme Pile A Combustible (SPAC) : Centrale photovoltaique 3k
V Pile & combustible de technologie PEM 500W, commupj en autoconsommation
V Batterie Lithidion 50V 22Ah communicante et son By
V Modul e dohybridation IS === === s ==
V Carte de pilotage Arduino Méga (pilotage via Matlab) \ ‘g " I
V Convertisseur DC/B@s#8Vdg régulé, communication G S T T L p— _
V Capteur H2 o : al | (THINSNNS | Electrolyseur Technologie AEM:
V IHM PAC et Batterie sur Tablette ou PC Pile & combusiible PEM I I APuissance: 2.4kW
V S®curit® ®l ectriques et g ajil e [dg | = = = APression: 30bar
V Mode automatiqu&s®r ® par |l a | oi dbo S I ATauT d,ehp:jodugnor?;gz.ggg(iNL/h
V Mode manuelUtilisatonde6 i nt er f ace t ac tibn o ool o o 24 A Qualite hydrogene: 99.999 %
les contacteurs et piloter le systeme Stockage doéhydr o
V Mode OpenProgrammer et tester ses propres lois g 2 . des sécurités:
de gestion doé®nergie g :Stgckage H2 P SRV A Bouteille de stockage 50L / 30bar
8 (50L ou 200L) pression 30 bar évents
— ® A Capteurs (Débit, Pression,
IHM Batterie Lithium lon r-—|-------=-=-=-=- Temp®ratureé) et
! (El ectrovannes,
S ! ¥ | A Détection de fuites H2 et arréts
Tl Neaw | déurgence
ﬁ “ - E - [ A Armoire électrique avec automate
'-m — Sl I comrrjunicant avec _sgperviseur et
b i 5 I | contrdleur de sécurité
o 1y | Systéme Pile & Combustible (SPAC)
Activites : S e e —
V Faire fonctionner un systeme hybride piIe/tﬁtteri
V Mettre en Tuvre des"l ois FoO®nergie et k
dohybridation B ——— [ Mise en route du syste],

V Comprendre les rendements et les équations de —— ” : T
P . a . Opérations de contrdle, tests de fuite, vérification deje-
fonctionnement ddébune o O

e rtis =

ddébune batterie r Purge doéun syst mefa=.
V Programmer un systeme SPAC avec Matlab Si M ] B Pilotage du syst m

V Tracer la courbe de polarisation et comprendre [BS— 4 : ——
e Changement des filtres (eau déminér

phénomenes physiques et chimiques dédiés m ‘
V Observer | 6i mpact de F{ai I RNl \/®r | f i cati on ddg
ce_llgle/temgeratu_re B , Py e Compréhension des réactions chimiques et du fonct
V Utiliser les équations caractéristiques et étude d
coefficients doutilisa 5 Verification d{
V Utiliser les équations caractéristiques et étude des IHM SPAC conformément a la norme NFODE

ot e e o comrmeaton s parr
. . o . [ | Installation dans un container ou dans un établ
V Développer une interface de communication a partir ﬂ ERM : : :
Sécurité des installations Hydr(

deS trameS CAN BUS (Matlab et Python) Dmachque\Roholmue\Fah&Tesl\.Energ\es
Wwww.ermautomatismes.com

AUTOMATISMES



https://erm.li/pil
https://erm.li/vid
https://erm.li/hydrov
https://erm.li/hydrov

Machine de caractérisation des matériaux

Lamachinéecaractérisatiodesmatériauypermetleréalisedesessaisnécaniques
surlesmatériauxtraction compressiopdureté flexion cisaillemenetemboutissage
Lamachinestfourni@vedelogicietlecontrolécommandetd 6 a ¢ qdesdennégs o

Univ

oA mm G
Foen ) 0.00
- 75300

V Deux modeles, 5 kN et 20 kN
V Nombreux outillages et éprouvette

] 65.02

o/ |

erm.li/emOf

Effectuer un essai de traction avec sangle, dragonn

Réaliser un essai de compression de carton et de plots g

do®t udes

commandetd 6 a ¢ qfaurngi t i on
V Volume important 1500 x 700 x 2000 mm pot
tests sur structures 3D [
V Possibilité de combiner les efforts exercés pe
second vérin :
Travailler autour de poutre en flexion 3 et

Analyser |l a sollicitat ‘,«
Etudier une potence soumise a trois forces con{ Analyser la sollicitation de ponts en arc €
TangoKit

LeTangoKiestunena c hi ne d 0 e s s@@tiuctulesagec chassis® vérina u
®l ectrique, variateur, cha"ne de mesur e,
essais en traction, compression et torsion sur la méme machine ‘

Banc

V Faible encombrement
V Nombre i mportant

Réaliser des essais de flexion en

£Etudier | a sol i ci t 3
Effectuer un essai en traction et comp

ConduireunessaientoryAnal yser

dé®prou

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 2

et Di st

LesystemeidactiquRégulatioretdistributiond & eparmetl 6 ® tlesrédgulationde
niveaudébitet pressiordansles réservoiret réseauwxd 6 e@esystemeaeproduitine véritable
applicatioimdustriell@edistributioth 6 gatablé partid 6 echdtead 6 e a u

R®&gul ati on

Univ

V Mi se
(splirange)
V Composants industriels

en Tuvre de r®gul atio

erm.li/di10
< 7. B2
W A

R®al i ser | 6(
Effectuer la mise en service pompe série

Identifier les éléments constituant une boucle de
Comprendre | e principe df

Climatiseur Monosplit Réversible Inverter

Lesystemelidactiqu€limatiseuMonospliRéversiblénverteipermet 6 ®t duwdre
climatiseuéel lImetentT u vunemachinéghermodynamiqusidentielkeule fluiddrigorifiquB32

Univ

V Nombreux points de mesure (tension, intensité, températures
hygrométrie, basse pression et haute pression)
c olmyREAeHde ispse SRl COPRIEPSEY qYeRs)  p e g
\/nossibilit oacqmsitioﬁ S
mesure
V Pilotage par smartphone

LabVIEW

l ogi

erm.li/mo2( . . . -~
Etudier un systéme énergéti

\UTOMATISMES

Identifier les composants hydrauliques et frig
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Logiciel de calcul et simulation Solaire Thermique

VMC Double Flux & Régulation Thermique .,

Le systeme didactique inteégre une v¥ietatiltion Mécanique Controlé Double Flu

Photovoltaigue & PAC Univ

Lelog|C|eI de calcul et simulation dynamique en solaire thermique, photovelfiquee

:fr;aut r:anderrt\ent E(;Iebetst montée, Eablee etn 5|ttiattt|on de ftonct|onnement et instrumentée av &chaleup er met le di mensionnement , le calcul
ifférents capteurs (débit, pression, ygr0|ee empérature). thermique. V Fourmi avec des études de cas
'Q — V Notice doéutilisation tr s c

B v e
= - ] * M? V Etude des solutions aérauliques et
=/ thermiques
ft i\""‘ > V Nombreux points de mesure S e
i 25 disponibles pour différentes sondes e
] SohdWorks

& 7 1 'i

i
Lelogiciel de simulation thermique du batimpeatr met do6éopt i mi s e ne
R®aliser | b6estimation e calcul des déperditions thermiques, des consommations énergétiques, vérification de Ia con
- - . batiment par rapport a la réglementation.
Etudier | es caract®ristiques p{

V Base de batiments modélisés fournis
RS o V¢iogiciel tr s utilis® par |

Ell e permet de mettre en 1 ulepaaméirage \saye me do mo:t
ETS6 Litela configuratidn serveuDomoveglasupervision tactildamesure des
consommationst lagestion des éclairages.

V Initiation aux solutions de contréle des batiments , incluant la gestion des ouvrants, des volets

roulants, de |6®clairage (ON/OFF/variation) ets du therlmos dat: zE |LE ermli/pl10

V Prise en main du KNX, bus communicant interopérable multimarques pour le batiment [ - e oo N — '

V Solution ®volutive : ajout dbébun capteur ou dbébune sonde suppl ®mentaire (exempl e
temp®rature, é) - : : N

V Par am®tr age dou npraoeotes(ENXret TCR/IR)@aui legpilotagersans fil de LOgICIeI de calcul et simulation Photovoltalque Univ
édinstallation (Tablette tactile) Lelogicieldecalculetsimulatiordynamiquenphotovoltaiqueermele dimensionneme

V' Raccordement rapide des actionneurs via des fiches double puits lecalcutlelaperformancstlarentabilitd 6 instailatioconnectééseawusiteisolé

Composition des participants KNX :

A1 module 8 sorties pour volets roul

A1l module 2 sorties variateur

A1 module 4 sorties TOR K Nx
A1 thermostat

A2 interrupteurs 8 touches

A1 interrupteur tactile 8 touches avec thermostat intég
A2 modules de mesure avec 5 entrées TOR

A1 interface USB/KNX
A1 superviseur KNX

V Fourni avec des études de Ca S BE)

Condiors ytem Golodwion Realts Ouohases Ggtons Lnguoge Ko

V Noti ce d 6 ut i | ijpe=emaeessmezizrnire com

=

:H:IHI‘I‘;L.':,{"“" f
Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies e — 1 >
= # erm.li/pll
.ermautomatismes.com mrs e 29
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Principales Applications I ndustri el

SLS

INVESTMENT CASTING & PLASTURGIE
E Modéles poinvestmemasting
E Empreintes de moules poéséries

DENTAIRE & MEDICAL
E Prothéses
E Modéles dentaires

INGENIERIE & FABRICATION PLASTIQU
E Piéces fonctionnelles avec ductilité, rigidité et
résistance aux impacts, aux hautes températu §
| 6abrasion et “ 1 dustL
E Sousensembles avec liaisons fonctionnelles
intégrées

SLA/DLP

BIJOUTERIE, LUXE, DESIGM INGENIERIE & FABRICATION INGENIERIE & FABRICATION PLASTIQUE DENTAIRE
MODE METALLIQUE E Moules silicone E Modeles de fonderigire perdue pour

EModeles de fondericire E Modeéles de fonderigre E Masters de vulcanisation fabrication de piéces métalliques ou

perdue» perdue> (Investment casting) EModeéles de thermoformage céramiques
E Modeles de bijoux et accesso EEmpreintes de moul es kMoiétesderaindtaprécipvecudie» pr ®s ®
_ ultraprécis ‘ 4 < E Prototypage et fabrication d oy amovible, implants dobc
E Fabrication directe de bijoux -8 y de pieces 3 y (. E Restaurations et prothéses dent

«Imitation Pierse \. 4l - . biocompatibles

| EGuides chirurgicaux
E Modeéles de thermoformage pour youttieres

E Fabrication directe de montures de

: lunettes, objets desi: \\.‘
= N | o=

FDM
INGENIERIE & FABRICATI ‘OUT”-LAGES & MAINTENANCEMACHI NES & Bl ENS D 6AERQSPACE ¥ EBRROVIAIRE MEDICAL & ENSEIGNEMENT
. PLASTIQUE EOutils de boutde brasrobot  EFabri cati ons ~ | 6 E®itlages defabrieationp e t iEMaléles anatomiques
E Prototypes et piéces fonctionne EFi xations dousi Béigge et s immipge E Pieces embarquées (PEEK,  Elmplants biocompatibles
avec excellentes proprietés E Refabrication rapide de pieces E pieces embarquée % " PEI/ULTEM, Métal MIM) E Outils chirurgicaux [
mécaniques et thermiques des lors de maintenances correctives dans les machines ~ Prothéses et orthés .

thermoplastiques
E Remplacement de piéces métalliqu
par composites ou PEEK
E Empreintes de moules silicone ou
injectiorArésériesavec PEEK)

E Modeles pour fond
déal umi ni

moulage sable

Scan 3D
\INGENIERIE, BUREAUX DOETUDES & DI GI TAL IFABRICATION & MAINTENANCE DENTAIRE
E Reverse engineering (O%j&A0) Geomagic' Design X" EScanTo3Print Fabrication rapide de EScan directiro@laGabir@ts dentaires)
- Conception 3D E Contrdle dimensionnel sans C‘mcﬁeomagic" Control X" EScan de mod les en pl O©treé
-Cr ®ation de bases de donn®es dﬁobj?m Ar t De gn,

Patri moineé)
- Création de documentations 3

Contréle dimensionnel sans

De | 6objet r@ contact(Précisiore ©i®

disponible) au modele 3D utilisa
dansSolidwork€atig




FABRICATION NUMERIQUE : EXEMPLES DE FABLABS

3xFlashforgAdventuré&sM
PRO Impression 3D FDM 300D TFormech

J

v

[T & ]

e 2OO8S 0000"

1x Guide de projets

1x 3D PrintifigpolKit

32

1xThermoformeuse

pédagogiques en ImpressiorPécoupe/Gravure Laser 1xThermoformeuse
3D

—

188t
e
1xUltimake®

Impression 3D FDM

1xCrealit)k2 Plus Combo

3xFlashforgaddventuré&sM 1xCrealitk2 Plus Combo
PRO Impression 3D FDM

1xThermoformeuse
300DTFormech

1x Artisan 3 en 1 Snapmé 1x Outil multifonction de

meulage, polissage, fraisage

300DTFormech et ébavurage

1x Kit de Moulage

1xBRM SlirDécoupe, .
Silicone Manuel

gravure et marquage laser

1 x FluBeamao Découpe,
gravure et marquage laser

1x 3D PrintifigpolKit

1xRevopoirROP3
Scanner 3D

e POOOS 00O

1xMaker&Carvera
CNC compact

1x Kit de Moulage Silicone 1x Guide de projets
Manuel pédagogiques en Impression
3D ‘

p—

1x Guide de projets 1x Roland G£2- Plotter
pédagogiques en  de découpe
Impression 3D

fam
© seesecoocdt

Options Possibles:
Fraiseus&@ormaclXS Tech

1xCrealit)k2 Plus Combo

1x Sonic Méga 8KS

T

|

[

._I"

1xUltimakes6

Impression 3D FDM

1xSinteriSuzy

Imprimante 3D Résinelmprimante 3D SLS

1x Omni 500 Lite
Imprimante 3D FDM
Grand Format

1x Micrdilleuse

Mot
o IxThermof
1x 3D PrintifgolKit +X ! heérmolormeuse
300DTFormech

1x Outl multifonction de

meulage, polissage, fraisagfakeracarvera
CNC compact

et ébavurage
]

1xBRM SlinDécoupe, 1XRevopoirROP3
Scanner 3D

gravure et marquage laser

- e

1x Kit de Moulage SilicdaeRoland G&2- Plotter
de découpe

Manuel

3

©

1x Guide de projets

i pédagogiques en Impression 3D

Options Possibles:
AWazef D®coup e

AMecafafRouteur CNC)

j

et



Imprimantes 3D FDM (Filaments Thermoplastique

Tétes d'outils interchangeables : Impression 3D FDM découpe et gravure laser FDM &

Caractéristiques techniques : FLASHFORGE Sncmeker
V' Volume de travail : 220x220x22 3D PRINTER Caractéristiques technigues :
V  Plateau chauffant A10 V'  Volume de travail : 400x400x400mm
V Simple extrudeur a 280 V Téted 6 i mp rdeubleextagion 30
V Vitesse d'impression: 600mm/s max V Téte delécoupe et gravure laskbWwW
V Précision Z: 2.5um V Téte déraisageCNC 200W
V LogicidFlashprint
V Filtre HEPA
V Plateau souple, alerte fin de filament, caméra intégrée
€ FLASHFORGE
@ X
) n
; u‘: il L)
Q» Impression 3D Laser CNC
Pl atef orme dobap GUI.EIMaf(élge
Caractéristiques techniques : ACREALITY .u

Volume de travail : 350x350x350mm

Chambre chauffée &B0

Simple extrudeur & 360

Vitesse d'impression: 600mm/s max

Changement automatique de filament

Imprime jusqu'a 16 couleurs

Purificateur dobéair int®gr®

Caractéristigues techniques :

Volume de travail : 200x200x200mm
Simple téte d'extrusion #280
Plateau flexible et chauffantAC110
Epaisseur de couche 200pum

Filtre HEPA et charbons actifs
Logiciel Cura

Matériaux compatibles: PLA & &lght
Cours intuitif, tutoriels & outils

KKK KL

<K<K LKL LKKLKKL

BERM
Temps doéi mpression: 48h /_!r&n-w?ension: 300x300x340

www.ermfabtest.com 33
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/ Caractéristiques techniques S6 :
‘ V Volume de travail : 330x240x300mm

V 2 plateaux possibles:

- PEI flexible chauffant jusqui&C120

- Verre chauffant jusqu'at40
V Vitesse d'impression 500mm/s
V Extrudeurs inclus : AA+ 0,4mm
V Autres extrudeurs di
V Double extrusion haute performance

. .
Ultimaker
i

LA UltiMaker

Caractéristiques techniques S8 :
Volume de travaB0x240x300mm
Double extrusion jusqu'a340
Vitesse d'impression 500mm/s
Extrudeurs AA+ 0,4mm et CC+ 0,4mm inclus
Epaisseur de couche minimale 60pm
Air Manager inclus
Deux versions disponibles:
: Imprimante S8 seule

- M Pack Pro Bundle angmimant88 et Material Stati FH

L

<K<K KL

=
i

ZFab-t—Feot—
www.ermfabtest.com

o

RAISE3D E2

A RAISE3D

Caractéristigues technigues :

Volume de trav8imple extrusion 330x240x240mr
Double extrusion 295x240x240mm

Deux tétes 38D indépendants (IDEX)

Plateau chauffant A10

Vitesse de d®p3@aclsOmenrst
Environnement ouvert

Filtre HEPA

Réglage automatique du plateau

<K<K <LKLKLKLK KL

Caractéristiqgues techniques Stream MK3+ :

Volume de trava8i0x200x310mm

Simple téte 38D

Plateau chauffant ADO

Précision XY 30um VOLUMIC
Précision Z 1um

Vitesse doi mpressiDEon ©jusqg

<< <K<K<KLKKL

Caractéristigues techniques 30 SC2+ :

Volume de trav&l0x200x310mm

Simple téte 48D

Plateau chauffant A0

Précision XY 15um

Précision Z 1um

Vitesse doéi mpressi on
mm/s

< <K<K
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S-S

surey

Caractéristigues technigues :
V Température 14D
V Pour: 1 bobine de 3kg ou 2 bobines de 2kg o
2 bobines de 1kg
V Séchage haute température jusqu'@\110
V Fonct i omnnealinje®igaes®e d o6
imprimées

Tumaker

Caractéristiques techniques :

< <K<K

Volume de travail : 300x300x250 mm

Double tétes interchangeditd@sentsougranulés
Extrudeur 380

Plateau chauffant ADO

Matériaux: ABS, ASA, PA;®ENPU, PP
Matériaux composites, céramiques ou métallisés
(disponible en granulé)

BERM

ZFab-&—Fest—

<<

< <K<K <K<KLKLKKL

Impression 3D &LS» (Poudres thermoplastiques)

SINTERIT

Caractéristigues technigues Suzy) *:
V Volume de travail 330x180x130¢n_}1
V Vitesse 20mm/h

V LogiciebinteriStudio

V Compatibilité matériaux: PadiBstrial

Pack Starter Suzy
V Imprimant8interiSuzy
V Set dbéoutils
V Flight case
V Kit de consommables

pour poud

Pack Basic Suzy Pack Performance Suzy

V Imprimant8interiSuzy V Imprimant8interiSuzy

V Sableus&andblastdLS ||y station de maniement de poudre

V Set dodooutil s|vpRpidteuPadekd/p e s

V' Flight case V Sableussandblast@LS

V' Kit de consommables V Set doéoutils |po
V Flight case

V Kit de consommables

Caractéristigues technigues Lisa X :
V Volume de travail 330x180x130
V Vitesse d'impression 14 mm/h
V Compatibilité matériaux: PA11
PA12, PP, Fl e

Pack Performance Lisa X
Imprimant8interitisa X
Licence logictginteriStudio
Advanced
Station de maniement de poudre
AspirateuktexVv

Pack Basic Lisa X
V Imprimant8interitisa X

Sableus8andBlast8LS V Licence logiciinteriStudio
Séparateur de poudre Advanced
Set doéoutil s |pogigt PPHAU t€iS| s re

Flight case pour Lisa X V Flight case pour Lisa X
Kit de maintenance standard |y Kit de maintenance standard

www.ermfabtest.com 35
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Impression 3D KLA / LCD (Résine)

Caractéristiques techniques GK3 Pro 16K :
Volume de travail 211x118x240mm
Résolution XY : 19x14 um

Résolution Z : 30um a 300
Répétabilité en Z04@05mm
Vitesse doi nseal/eosche (@0bmm) 1. 5§
Ecran LCD 15120x6230 (16K)

Source lumineuse: 385nm, 4500uW/cmz

Chassis haute rigidité, Vis a billes, Caméra, Chauffage
= de r ®sine, Rempli ssage aut

= o Matériaux: Résines 385nm et 405nm

<LK <KLKLKLKLKKL

<

Caractéristigues technigues GK3 Ultra 16K :
Volume de travail 300x160x300mm
Résolution XY : 26x20 pum

Résolution Z : 30pum a 300

Répétabilité en Z0:305mm

Vit esse doisenpcouetse $0i0Bmm
Ecran LCD 15120x6230 (16K)

Source lumineuse: 405nm, 4900uW/cm?
Chéssis haute rigidité, Vis a billes, Caméra, C
de r®sine, Remplissa;i]
Matériaux: Résines 405nm

UniFormATION

GK3 Ultra

KKK LKLKLKKL

<

16K Exquisite Details
15120 x 6230 Resolution

Large Build Volume
300 x 160 x H300mm

Auto-Detected Heating System
Maintains proper printing temperature

Built-in Air Purifier
Eliminates resin odor

Integrated Z-axis
with Powerful Integrated Module & Ball Screw

Auto Resin Feeding System
Much less messing by hand

”

BERM

ZFab-&—Fest—
www.ermfabtest.com
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Jetasinter

Impression 3D Métal

= 8

acier H13 zircone blanche ou noire

alumine

Composition du Padkolumic Composition du Padkaise
ImprimantéolumicStream 30SC2Hmprimanteaise3D Pro2
295x200x300mm V 305x305x300mm
Simple extrudeur A20 V 2 tétes 30C
Plateau chauffant AT0 V Plateau chauffant A10
Précision XY 50um V Précision XY 50um
Epaisseur couches 10um V Epaisseur couches 10um

V
V
V
V
V

V ZetasinterFour de frittage de métaux/céramiques:
ATempérature maximale : AB0O
ADimensions du tube : 1200mm x 100mm

V ZetadebindStation ddéliantagehauffante
ATempérature : defQG 84C
AcCapacité 6,5 L

Dépaot de fil métallique fondu par laser pour une fabrication 3D métallique précise et f
Caractéristiques techniques :

V  Volume 300x400x600mm MELTIO

V Sources laser 9x450nm

V Puissance 1000W

V Filament métal @ 0,8mm a @ 1,2mr

V Kit de démarrage inclus

V Systéme cartésien XYZ

V Performance accrue grace a des lasers bleus & téte sans fit
V Un grand volume inerté pour matériaux sensibles

V Intégration industrielle fluide avec CNC

V Logiciel spécialisé et automatisation avancée

V Rapport taitleout unique

V Mat ®r i aux cuivr e
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Outils de base pour pré et pusitement

( i N (
Tambour vibranR@aytechAV-75)

( AY4S

Y4 . . . \ N\
Bacs a ultrasons Outil multifonction (plastiques & métgux) Cabines de microbillage Cutter Ultrasonique
Wondercutter

v7

Meulage, polissagé
fraisage, ébavurage®
Grande variété
~dbéoutil s
les besoins

1)

Tribofinitio@bavurag
polissage des pieces
métal et plastique

(Pieces imprimées su
tous procédés)

. Nettoyage, ébavur
| et enlevement du f
= support soluble
doéi mpr es sji

Polissage de la
surface des piéc
Jnaprimées en 3

Nettoyer vos
piéces avec cetie
lame oscillante

LWV

J J\L J J . J

g  F[ermiizdey

de

Recycl age pl astiques

-

~

Déchiqueteur de plastiques (3dev
GP2Mybrig

Broyeur compact con
pour recycler
efficacement des
déchets plastiques en
granulés préts a extru

~

Filament Maker TWO )

Fabrication de filame
a partir de granulés

Mélange possible
doaddi tif
(Version Composer)

Précision du capteur
optique: 43um

Plus rapidetprécise

-

ts

Filament Maker ONE )

Fabrication de filaments
gartir de granulés

M®l ange pos
et fibres (Version Comp

Précision du capteur
optique: 43um

é Déshydrateude granulés DW14 h

Sécheur de granulés a nid
déabeill es

Contréleur programmable
0 évgcdpl'oﬂls'dé matériaux pré

enreglstres

IControle intelligent des
températures pour éviter le

Monitoring amélioré surséchage

VAN J\. J

DE@I

[>>;Ef_

EWERM

—Fab=&=Fegt—
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Fraiseuse 5 axes Pocket NC
Thermdormeuse$ormech Fraiseuse 5 ax e gesmdéauxdure et le fpavail avecldés oidils

des pieces tres précises
Formech

Thermoformage

Caractéristiques techniques :

V Courses dobéusinage:
V Postprocesseurs: Fusion 360, MasteRtamocam
EspritSolidwork§AM

Répétabilité25/+1358en A-rotation continue en B
Broche 1000 a 50000 tr/min

Puissance de broche 0,2 kW
Moteur 3 phaskrishless

Inclinaison axe26Aa + 13B& axe B infini
Pinces ER40 et CHB

Présentoir en HIPS

<K<K <K<K<LK<LKKL

T N T
Formage max 300x250 mm 430 x 280 482 x 432 MakeraCarvera Fraiseuse CNC & Gravure laser

Profondeur max 136 mm 160 mm 185 mm Usinage et gravure au laser des piéces sans recalibration

Epaisseur max 4 mm 6 mm 6 mm .
erm.li/form
1,6 kW 3,2 kW

Caractéristiques techniques :

Puissance 1,3 KW V Volume de travail : 360x240x140 MAKERA
o ; ; V Volume machine : 580x520x540
Avantages Compacte et Iégere Adaptée aux formes Adaptee_ aux V Broche 200W & 15000tpm
P P 9 V Fonction de gravure laser 2,5W intégrée
V Contréleur intégré compatible FusiSo86®ork#&\utoCad
VCarvéro, Aspire, lllustrator
Usinage CNCMatériaux tendres V' Option 4éme axe _ -
: : V Changeur d'outil automatique et palpeurs intégrés
Défonceuse CNC a Main Or&haper V  Aspiration de copeaux et poussiéres

Précision automatique, interface intuitive et portabilité

SHAPER Routeur CN®ekanikdro

Caractéristiques techniques :

V Cour ses da . .
-Pro S : 970x970x6 -KANIKA
- Pro M :970x1370x600
- Pro L:1370x1030x600
V PrécisiortO0um
V Technologie de moteur d
avec rail linéaire
V Vitesse: Jusqud”™ 10000m
V LogicigPlanetCNC

(- ; ;
MR 0/ 0 DRM erm.li/mek

www.ermfabtest.com

Caractéristiques technique
Raccordement a un aspirateur
Broche 720W de 10000 a 26000tpm
Profondeur d'usinage 43mm

Pince 8mm
Port dobas

38
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Découpe, Gravure et Marquage au Laser

Flux (CO2)

3 [FI_UX
Caractéristigues techniques : rL:J = Eulnovs

Laser CBa longueur d'onde de 10 640 nm
Caméra

Autofocus

Interface utilisateur intuitive
ConnectivitéViFj USB, Ethernet,

| seamo | seamnoc

30 W COF 55 W COF 60 W COF

<K<K

erm.li/flux

Puissance laser

Surface de travail 300 x 210 x 45 mm 630 x 375 x 60 mm 730 x 410 x 125 mm

Vitesse de gravure 300 mm/s 900 mm/s 900 mm/s

Universal Lase®ystemqCO?2 et Fibre)

Caractéristigues techniques :

Gammes VLS, PLS et ULTRA:

Surfaces de travail 406 x 305 mm a 1219 x 610 mm
Puissance du laser CO2 : 10W a 150W
Puissancxau hserFibre: 5W (ULTRA)

Résolution de gravure: 1000dpi
Cartouches laser en aluminivaligpné&es en
usine, rechargeables et interchangeables

erm.li/uls

<K<K

EWERM
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ComMarker

Vitesse de gravure: 1720mm/s (vitesse x2 en option)

ComMarkelFibre, Fibre MOPA et UV)

Caractéristiques techniques :

V SourceUViI 0000 heures, 355nm,
métaux, Gravure trés fine tous matériaux

V Source Fibre: 00000 heur es, 1064nm,
Acier/ Al uminium/Laitonéeé, Gr
V Source Fiore MOBPA 100000 heur es, 10 ¢
D®coupe Acier/ Aluminium/Lai:

erm.litommarke
Puissance |[Vitesse Surface travail | Spot laser | Epaisseur de
laser gravure coupe (Métal)

B4 (Fibre ou Fibre MO 20 a 100W 10000mm/s 300x300mm  0,01mm

Titan (Fibre MOPA) 60 a 200W 10000mm/s 300x300mm  0,0lmm  5mm
Omnil (UV) 5W 10000mm/s 150x150mm  0,0019mm
Omnil (UV) 10w 10000mm/s 300x300mm 0,02 mm

xTool(CO2, Fibre, Fibre MOPA et Infrarouge)
ATOOL.
Caractéristigues techniques P3

V Surface de travail 915x458x220m erm.liktool

V Source laser CO2 80W (IR 5W en option)
V Autofocus & Lidar
VV 2 Caméras (Panoramique & Détails)

Caractéristigues techniques F2 Ultra :

V Surface de travail 220x220x150mm

V Sources laser Fibre MOPA 60W et Diode Infrarou
V Autofocus

V 2 Caméras IA (Panoramique & Détails)
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Plottersde déecoupe D®coupe

Wazek WazelPro

Plotterde découpe 2D Roland CAMMS24

B Roland’

Caractéristiques techniques :

Largeur de support: 50 a 700m4)GS
Surface de découpe maximale :
Largeur : 584 mioongueur : 25000 mm
Vitesse de découpe: 10 a 500mm/s
Pression de la lame: 30 a 350 g¢f
Résolution mécanique: 0.0125 mm/pas,
Résolution logicielle: 0.025 mm/pas
Logiciel: Roland Cut Studio
Connectivité: USB

Matériaux: Vinyle, Adhésif, Carton,
Fl ocage, Magnet , Masque de gee

Caractéristiques technijMage& WazePro
D®coupe jet dboébeau | a
Découpe muftiatériaux

Ajustement vertical précis et facile
Stockage dbéabrasif in
R®cup®r ation facile d

KKK LK LKLKLKLKKLKKL

bl e
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usag

erm.livaprd
Plotterde découpe 2D Roland CAMRRO GR2
| wwer | waeeo

- R Ia n d ® Surface de travail 305 x 460 mm 305 x 460 mm
E— 0 Puissance 820 W 2088 W

Caractéristiques techniques :

E = V Surface de découpe 21627 x 50 000 mm Pression 317 bars 593 bars
Canme1—— NN V Vitesses maximales: 30 a 1530 mm/s o o S g .
V Pression de la lame: 5 & 600 gf ?ijHRqHI K 1J¢ 2 HI18lZminrHGI 13t + RY U 2,5L/min
V Reésolution mécanique: 0,006 mm/pas Epaisseur max ~13mm alu / ~Bnm acier ~25mm alu / ~1@nm acier
V Résolution logicielle: 0.025 mm/pas
V Interface: Roland DG — . : o . A
Compatibilité matériaux: ~ Plastique, aluminium, inox  Métaux, verre, céramique,
v fin, bois, mousse composites, titane
Usage Prototypage ou petite série  Travaux nécessitant
endurance et productivité
accrues

EWERM

—Fab=&=Fegt—
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Moulage & Injection

Caractéristiques techniques :
V Réaliser les moules en silicaston
les techniques du moulage
K V Mouler des pieécespatyuréthane bi
& composantgten métal bas point de
. — fusi on ( Alddnslengoale d 6 ®t ai n
silicone

1seld -

Buit

L6injection

pl astiqgue ®conomique, simple

Caractéristigues techniques :
V Outil innovant permettant de fondre des matiéres plastiques et
les injecter dans des moules grace a la force manuelle.

V Fabrication de piéces de petit format (16cm3 ou 38cm3) en pet
s®rie (jusqud”™ 500 wunit®s en

V Temp®raturfe: Jusqud”™ 300

V Pression 50 a 100 bars

V Buse doéinjection: 3 ou 5mm

V Hauteur réglable sous buse: 0 a 190mm

BERM

ZFab-&—Fest—
www.ermfabtest.com
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Résolution caméra

IR

Précision géométrie

% SHINING 3D’

Caractéristiques techniqgues :

V
V

< <K<K <K<

<<

Vv

Ecran tactile 6,4 pouces & ordinateur intégré
Sources lumineuses : Laser bleu (19+19 lignes
croisées ou 7 paralléles) + IR VCSEL

2 Batteries interchangeables 6000mAh

Vitesse de scan Laser HD : 4400000 points/ ou
940000 points/s

Précisions de scan Laser HD : 0,04mm
Précisions de scan IR : 0,1mm

Vitesse de scan Laser IR : 1600000 points/s

3 modes de fonctionnement : Laser HD, IR rapide
adaptatif

Scannage précis sans poser de marqueurs

Trois modes de travail (autonome, PC sans fil, PC
filaire

Couleur intégrée

mprendr e

& SHINING 3D’

Caractéristiques techniques :

V
V
V

Mode de

numérisation

Vitesse de capture

Distance de travail

Double mode de scan

Scanner portable & autonome

Pui ssance embarqu®e (3
SSD 512 Go) filaire

Mode HD :
Précision élevée
(0,05 mmi 3 mm)

Mode Fast :
Scan rapide
(0,5 mmi 10 mm)

Jusqu®ps 15Jusqufps 20
100-250 mm 350-1500 mm

2 mégapixels 1,3 mégapixels

45 um 45 pum
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