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Cellule Robotique & Vision KUKA Ready2Educate

Robotique industrielle & collaborative Station Cobot «KUKA LBR iiwa + Flexfellow»

Cellule Robotique & Vision KUKA ERM

AGV + Cobot «KUKA KMR iiwa»

Apprentissage de la robotique industrielle et programmation du robot 6 axes KUKA AgilusKR3 (Rayon 

540mm, charge 3kg)

Á3 versions: 

īBasic (Avec Scénario Cubes)

īPro (Avec Sc®narii Cubes, Magasin dôoutils, 

Suivi parcours et Ecriture)

īAdvanced (Avec tous scénarii, automate et 

pupitre tactile couleur)

ÁSimulation 3D avec KukaSim(Option)

ÁVision industrielle 2D Kuka.VisionTech(Option)

Apprentissage de la robotique collaborative et programmation du cobot KUKA LBR iiwa 

(7 axes avec capteur dôeffort dans chaque axe, rayon 800mm et charge 7kg ou rayon 820mm et 

charge 14kg)

ÁEnceinte avec acc¯s sur 4 c¹t®s, 2 zones dôapplication et 

matrice de perçages (accessoires de scénarisation)

ÁContenu pédagogique KUKA avec guides du formateur et 70 

exercices répartis sur 3 livrets par niveau

ÅSôinitier aux diff®rents modes de fonctionnement

ÅModifier, générer des trajectoires

ÅCréer des programmes robot et vision

ÅConduite et maintenir une cellule robotique (calibration dôaxesé)

Simulation & Programmation 

Offline

Apprentissage de la robotique industrielle et programmation du robot 6 

axes KUKA AgilusKR3 (Rayon 540mm, charge 3kg)

ÁAu choix: Pince électrique, Pince et ventouse pneumatique

ÁSimulation 3D avec KukaSim(Option)

ÁVision industrielle 2D Kuka.VisionTechou Sensopart (Option)

ÁEnceinte de largeur 800mm pour passer dans toutes les portes

ÁScénarii proposés:

īJeu de pièces pour Clipsageet Collage (Trajectoire seulement)

īJeu de pièces pour Dévracageavec vision 2D et pick-and-place

ÁChariot mobile KUKA Flexfellowpour 

positionnement précis et répétable au poste de 

travail avec alimentations électriques et 

pneumatiques

ÁPince et ventouse pneumatique (Option)

ÁChangeur dôoutil Schunk(Option)

ÁVision industrielle 2D Sensopart (Option)

Haute sensitivité du KUKA LBR iiwa permettant de 

travailler sur les applications dôassemblage 

proposées

Apprentissage de la robotique collaborative mobile et programmation du cobot mobile 

autonome KUKA KMR iiwa ( Bras 7 axes avec capteur dôeffort dans chaque axe, rayon 800mm et 

charge 7kg ou rayon 820mm et charge 14kg / Plateforme mobile avec charge max 170kg, vitesse 

max 1m/s)

ÁPlateforme  mobile KUKA KMR avec 4 roues 

omnidirectionnelles pilotées individuellement et 

batteries lithium-ion pour un fonctionnement 

nomade

ÁPince et ventouse électrique (Option)

ÁChangeur dôoutil Schunk(Option)

ÁVision industrielle 2D Sensopart (Option)

Haute sensitivité du bras KUKA KMR iiwa 

permettant de travailler sur des applications 

d®licates et collaboration avec lôhomme

www.erm.li/kr2e

www.erm.li/rk10

www.erm.li/iifl

www.erm.li/kmri
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Station Cobot& Vision «StaubliTX2-40» Station Cobot& Vision «UR eSeries»

Station Cobot & Vision «Franka Panda»
AGV + Cobot«Mir100 + UR5 eSeries»

Apprentissage de la robotique industrielle et collaborative, programmation du robot 6 

axes STAUBLI TX2-40 (Rayon 515mm, charge 2,3kg)

ÁAu choix: Pince électrique, Pince et ventouse pneumatique

ÁSimulation 3D avec Logiciel SRS STAUBLI ( plusieurs licences 

en Option)

ÁVision industrielle 2D Sensopart (Option)

ÁVision industrielle 3D pour dévracage(Option)

ÁConvoyeur pour application Trackingvision (Option)

ÅEtudier les problématiques de sécurité des robots collaboratifs

ÅSôinitier aux diff®rents modes de fonctionnement

ÅModifier, générer des trajectoires

ÅCréer des programmes robot et vision

ÅEtudier et améliorer un préhenseur

ÁEnceinte de largeur 800mm (Passage dans toutes portes)

ÁEnceinte ouverte sur une face et Scrutateur de sécurité (2èmescrutateur 

disponible en option)

ÁScénarii proposés:

īJeu de pièces pour pick-and-place

īJeu de pièces pour Dévracageavec vision 2D et pick-and-place

īJeu de pièces pour Trackingvision 2D et pick-and-place

Apprentissage de la robotique collaborative, programmation du robot 7 axes Franka Emika

Panda (Rayon 855mm, charge 3kg)

Apprentissage de la robotique collaborative, programmation des robots 6 axes UR3e, 

UR5e, UR10e ou UR16e (Rayon de 500mm à 1300mm, charge de 3kg à 16kg)

ÁAu choix: Pince électrique collaborative, Pince et ventouse 

pneumatique ou Ventouse et générateur de vide autonome 

embarqué

ÁVision industrielle 2D Sensopart (Option)

ÁVision industrielle 3D pour dévracage(Option)

ÁChâssis de largeur 800mm (Passage dans toutes portes)

ÁSystème sans cartérisation avec  jeu de 2 scrutateurs de 

sécurité (Option)

ÁScénarii proposés:

īJeu de pièces pour Clipsage et Collage (Trajectoire 

seulement)

īJeu de pièces pour Dévracageavec vision 2D et pick-and-

place

ÁAu choix: Pince électrique, Ventouse et générateur de vide 

autonome embarqué

ÁCommunication Modbus TCP

ÁRépétabilité +/- 0,1mm 

ÁForce de Guidage ~2N

ÁVision industrielle 2D (Option)

ÁVision industrielle 3D pour dévracage(Option)

ÁChâssis de largeur 800mm (Passage dans toutes portes)

ÁSystème sans cartérisation avec  jeu de 2 scrutateurs de sécurité 

(Option)

ÁScénarii proposés:

īJeu de pièces pour Clipsage et Collage (Trajectoire seulement)

īJeu de pièces pour Pick-and-place

Apprentissage de la robotique collaborative mobile, programmation du robot 6 axes 

UR5e (Rayon 850mm, charge 5kg) et mobile MIR100 (Plateforme mobile avec charge 

max 100kg, vitesse max 1,5m/s)

ÁPlateforme  mobile MIR100 avec 2 roues pilotées 

individuellement et deux batteries lithium-ion pour un 

fonctionnement nomade

ÁCommunication sans fil Bluetooth et Wi-Fi

ÁCaméras de détection basse et haute

ÁJeu de bacs pour transport de pièces

ÁPince ou Ventouse et générateur de vide autonome 

embarqué (Option)

ÁChangeur dôoutil Schunk(Option)

ÁVision industrielle 2D Sensopart (Option)

ÁSystème de traçabilité RFID (Option)

ÁBorne de rechargement automatique (Option)

www.erm.li/scs

www.erm.li/scf

www.erm.li/scu

www.erm.li/ag10
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AGV Mir100 Robot Scara4 axes DobotM1

Robot collaboratif 7 axes Franka Panda
Robot Scara4 axes DobotMagician

ÅDécouverte des robots Scaraet de leur 

cinématique

ÅR®alisation dôun programme simple de 

pickand place, avec lôutilisation de 

boucles et/ou dôun capteur de vision

Apprentissage de la robotique mobile, programmation du robot mobile MIR100 

(Plateforme mobile avec charge max 100kg, vitesse max 1,5m/s)

ÁPlateforme  mobile MIR100 avec 2 roues pilotées 

individuellement et batterie lithium-ion pour un 

fonctionnement nomade

ÁCommunication sans fil Bluetooth et WiFi

ÁCaméras de détection basse et haute

ÁSyst¯me dô®tag¯res embarqu®es pour transport de pi¯ces

ÁSupport pour tablette opérateur

ÁTablette de pilotage

Á2èmebatterie pour une plus grande autonomie (Option)

Apprentissage de la robotique collaborative, programmation de robot 7 axes Franka 

EmikaPanda (Rayon 855mm, charge 3kg)

ÁAu choix: Pince électrique, Ventouse et générateur de vide 

autonome embarqué

ÁRépétabilité +/- 0,1mm 

ÁForce de Guidage ~2N

ÁTemps de détection de collision < 2ms

ÁTemps de réaction à une collision < 50ms

ÁCommunication Modbus TCP

Apprentissage de la robotique, programmation du robot à 4 degrés de libertés DOBOT 

Magician(Rayon 320mm, charge 0,5kg)

ÁAu choix: Pince pneumatique, ventouse 

pneumatique, t°te dôextrusion de fil et porte stylo

Á10 Entrées / Sorties

Á4 sorties 12V 

ÁRépétabilité +/- 0,2mm 

ÁCommunication USB, WiFiet Bluetooth

ÁAxe linéaire supplémentaire pour augmenter la 

zone de travail du robot (Option)

ÁScénarii proposés:

īJeu de pièces et convoyeur pour application 

de pick-and-place (Option)

īJeu de pièces, convoyeur et capteur de 

couleur pour application de tri de couleur sur 

convoyeur (Option)

īJeu de pièces pour dévracageet tri de 

couleur avec vision 2D couleur

ÁBiblioth¯que dôapplications m®tiers (Options) :

īPrise / dépose avec pince

īPrise / dépose de composants électroniques avec pince

īPrise / dépose pour contrôle qualité de composant 

électronique avec ventouse

īUtilisation dôun ®cran / tablette / pupitre tactile par le robot

īConditionnement en boite  par ventouse

īPalettisation par pince

Apprentissage de la robotique, programmation du robot type ScaraDOBOT M1 (Rayon 

400mm, charge 1,5kg)
ÁPréhenseurs : Pince et ventouse pneumatique

ÁOutils suppl®mentaires (Option) : t°te dôextrusion de fil et 

porte stylo

Á24 entrées

Á22 sorties

Á6 entrées analogiques

Á4 sorties 12V 

ÁRépétabilité +/- 0,2mm 

ÁCommunication Ethernet, RS-232C

ÁScénarii proposés:

īJeu de pièces et convoyeur pour application de pick-and-

place (Option)

īJeu de pièces, convoyeur et capteur de couleurs pour 

application de tri de couleur sur convoyeur (Option)

īJeu de pièces pour dévracageet tri de couleur avec 

vision 2D couleurs

ÅEtude des problématiques liées à la robotique collaborative

ÅEtude de lôenvironnement et de son incidence sur le robot mobile

ÅProgrammation de «missions»

ÅConception m®canique dôun ch©ssis /  support ergonomique pour le robot mobile

ÅDécouverte de la robotique et de la cinématique du 

robot

ÅR®alisation dôun programme simple de pickand 

place simple, en interaction avec un cycle de 

convoyage, avec lôutilisation dôun capteur de vision

www.erm.li/ag00

www.erm.li/fep

www.erm.li/dm1

www.erm.li/dma
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Environnement Automate 4.0

Automatismes 4.0 & IndustrialIoT Kits Passerelle Smart IoT Sick TDCE & Capteurs intelligents

Mallette Passerelle Smart IoT Sick TDCE & Capteurs intelligents

Pack IO-Link de mesures électriques et pneumatiques

ÁPasserelle IOT et plusieurs capteurs intelligents IO-Link

ÁLocalisation intérieure (avec antennes supplémentaires) et 

extérieure

ÁParamétrage de capteurs intelligents

ÁTransformation et contextualisation de la donnée capteur via 

NODERED

ÁParam®trage dô®crans de surveillance en local via NODERED

ÁParam®trage dô®crans de surveillance en CLOUD (Option)

ÁPermet de générer des alertes visuelles, mail, et sms 

ÁCommunication : WiFi, Ethernet (multi protocoles), liaisons 

séries

ÁSolution évolutive idéale pour les activités projets

ÅD®couverte de lôIOT

ÅD®couverte de lôIO-Link

ÅUtilisation et paramétrage de capteurs intelligents

ÅContextualisation des mesures capteurs 

ÅMise en place et utilisation dôun service Cloud (Option)

Etude et mise en îuvre dôalertes de maintenance ¨ lôaide de lôIOT

ÁMise en îuvre des capteurs dans une mallette

ÁUtilisation de capteurs intelligents (avec taches 

embarquées) et IO-Link

Á6 capteurs et un convoyeur pour réaliser 5 thèmes de 

maintenance curative, préventive ou prédictive

ÁUtilisation de lôoutil NODERED pour lier les donn®es et 

cr®er des alertes sms, mail etcé

ÁRéalisation de «Dashboardè en local ou distant ¨ lôaide 

dôun CLOUD

Kit Maître IO-Link Ethernet, Supervision & Capteurs IO-Link

Etude et mise en îuvre dôun syst¯me dôalertes ¨ lôaide de lôIOT

ÁMaître IO-Link communicant avec plusieurs capteurs IO-Link

ÁMaître IO-Link avec 2 ports de communications (1 port pour le 

réseau «machine» et 1 port pour la communication 

extérieure «cloud»)

ÁLogiciel de supervision et maintenance préventive Smart 

Observer

ÁParam®trage dôun ma´tre et de plusieurs capteurs IO-Link

ÁParam®trage dô®crans de surveillance

ÁPermet de générer des alertes

ÁCompatible avec des capteurs de tous les fabricants

ÁSolution évolutive idéale pour les activités projets

ÁMaître IO-Link avec 2 ports de communications (1 port pour le 

réseau «machine» et 1 port pour la communication 

extérieure «cloud»)

ÁCompteur dô®nergie pneumatique IO-Link

ÁCompteur dô®nergie ®lectrique MODBUS TCP

ÁLogiciel de supervision et maintenance préventive Smart 

Observer

ÁParam®trage dô®crans de surveillance et g®n®ration dôalertes

ÁSolution évolutive idéale pour les activités projets

Etude et mise en îuvre dôun syst¯me de mesures dô®nergies, communicant et compatible IOT

Etude et mise en îuvre de ma´tre et capteurs IO-Link compatible IOT

ÁOffre modulaire et évolutive, de la platine automate à la mini-usine du futur
ÁCoffret automate sécurisé avec protection pour le câblage professionnel sur 

blocs de jonction
ÁSolutions industrielles intégrant des technologies modernes :

īRFIDIO-Link pour la traçabilité

īEnsemble pneumatique intégrant des composants IO-Link

īPesage(jauge de contrainte)

īVision(caméra)

Environnement ®volutif de mise en situation de lõusine du futur

Maître IO-Link 

communicant

www.erm.li/ea

www.erm.li/sk00

www.erm.li/sk10

www.erm.li/io00

www.erm.li/io10
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Logicom

Les Indispensables des Automatismes

Platines Automates Siemens & Schneider

Partie Opérative Ascenseur

Partie opérative

Gestion de trafic

ÁRepr®sentation dôun 

système de feu de carrefour

ÁProgrammation dôautomate 

programmable

ÁSimulation dôune barri¯re de 

contr¹le dôacc¯s

ÁProgrammation dôautomate 

avec prise en compte des 

sécurités

ÁSimulation de régulation de 

four avec sonde de 

température PT100, 

transmetteur de température 

et élément chauffant piloté en 

0-10V

ÁEtude et programmation de 

régulation de température

Partie opérative

Régulation de température

Partie opérative

Barrière automatique

Pack Education 

6 Automates S7-1200

Pack Education

Automate S7-1500

Pack Education

6 Pupitres tactiles KTP400

Á6 automates Siemens S7-

1200 avec logiciels et câbles

Á6 modules E/S (14E/10S 

TOR, 2E/1S analogiques)

Á6 modules de simulation 

dôentr®es

Á6 modules dôalimentation

Á1 automates S7-1513 PN

Á1 modules 32E TOR

Á1 module 32S TOR

Á1 alimentation CA/CC

Á2 connecteurs pour module 

40 pts

Á1 cordon Ethernet 

Á1 carte mémoire MMC 24MB

Á6 pupitres tactiles Siemens 

KTP400 4 pouces

Á6 switchsSiemens 5 ports

Á12 câbles RJ45

Á6 logiciels de programmation 

Á WinCCBasic

ÁAutomate Siemens S7-1200 / S7-1500 et pupitre tactile couleur KTP700

ÁAutomate Schneider M340 / M172 et pupitre tactile couleur HMIGTO

ÁAutres automates, nous consulter

ÁC©blage industriel sur blocs de jonction ¨ lõarri¯re du pupitre

ÁC©blage technologique sur douilles de s®curit® ¨ lõavant

Banc dõ®tude des capteurs

Virtual Universe Pro 
Maquettes numériques 3D 

programmables Ermaflex

ÁAutomatisme réalisé avec les platines automates Siemens 
ou Schneider
ÁMotorisation Brushless avec sa carte de 

contrôle/commande, transmission par courroie et guidage 
linéaire à chariot et rail
ÁVérin pneumatique double effet avec anti-rotation
ÁDétecteurs photoélectriques, mécaniques, codeur 

incrémental et ILS

Partie opérative électropneumatique ascenseur à trois niveaux avec sa cabine et son mécanisme 
dõouverture et fermeture de portewww.erm.li/ea09

ÁDécouverte et étude de 11 technologies de capteurs 
(photoélectriques, capacitifs, inductifs, ultrasons, 
mécaniques, pression)
ÁChoix raisonn® dôun capteur ¨ partir dôun cahier des charges 

et justification des choix technologiques

www.erm.li/bec

www.erm.li/ea

Jumeaux numériques de 

6 systèmes de la ligne de 

production Ermaflex

Modélisation et simulation 

(Sur PC ou Casque 

immersif) de systèmes 

virtuels dans un 

environnement 3D intégrant 

la simulation physique

ÁAutomate programmable et IHM (télécommande, clavier à code)
ÁMoteur asynchrone avec variateur de vitesse
ÁCapteurs (photoélectrique, fin de course)

Etude et programmation de la commande ®lectrique dõune 
barrière automatique

Initiation aux automatismes (automate, variateur, capteurs, 
moteurs) avec un système Grand Public

www.erm.li/lm30

www.erm.li/vup

www.erm.li/mnp
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Regulflex

Régulation & Process

Quôest-ce que Regulflex?

ÈRegulflex est un concept innovantdôenseignement du contrôle de procédés, de lôinstrumentationet de 

la régulation. 

ÈCe concept repose sur lôutilisation dôun process réel(Production de boissons gazeuses) permettant de 

mettre en situation les travaux pratiques. 

ÈLes élèves travaillent sur les différentes parties du processus de fabrication.

ÈSystème modulaire permettant de faire fonctionner chaque module indépendamment (mode autonome) 

ou interconnecté les uns aux autres (mode process).

ÈCes syst¯mes permettent de mettre en îuvre des régulations simplesde type Tout ou Rien (TOR) 

avec ou sans hystérésis à algorithme P, PI, PID et/ou des régulations complexesdu type (Split range, 

Mixte, Cascade, Proportion, Adaptative, é) en r®gulant des grandeurs physiques  tel que  le NIVEAU, le 

DEBIT, la PRESSION, la TEMPERATUREet dôautres grandeurs associ®es. 

Points forts:

ÈModularité des parties opératives: un système est suffisant pour commencer à travailler, divers 

assemblages de systèmes sont possiblesavec des contextes dô®tudes diff®rents (production dôeau 

froide, dosage, carbonatation, et stockage sous pression)

ÈModularité des parties commandes(3 types de commande: Régulateur industriel, automate et SNCC)

ÈLe proc®d® de fabrication choisi cumule un certain nombre dôavantages:

ÅApproche ludique (fabriquer une boisson gazeuse)

ÅPrésence des grandeurs physiques principales (niveau, débit, pression, température)

ÅMise en ïuvre et contextualisation ais®es(eau, air, et éventuellement colorant, sirop, CO2)

ÅPr®sence de r®gulations simples (TOR, P, PI, PIDé) et complexes (cascade, rapport, split rangeé)

ÈRobustessedes parties opératives intégrant des composants industriels (tuyauterie Inox)

ÈPossibilit® de faire travailler jusquô¨ 12 élèves en simultané 

Les Solutions techniques abordées:

ÈMesures de niveau(ultrasons, capacitif, hydrostatique)

ÈMesures de débit(à palettes, vortex, rotamètre, à ultrasons, massique thermique)

ÈMesures de pression(relative, différentielle)

ÈMesures de température(PT100, PT1000, thermocouple J, thermocouple K, afficheurs/transmetteurs)

ÈMesures diverses (degré Brix, densité, CO2 dissous)

ÈVannes(de régulation avec positionneur analogique, électrovannes, régulateur de débit massique 

thermique pour Air/CO2)

ÈPompes(doseuse volumétrique, volumétrique à palettes)

ÈConvertisseurs(variateurs de fréquence, courant/courant, courant/tension) 

ÈStockage(cuves inox ¨ lôatmosph¯re et sous pression)

ÈComposants de procédés(échangeur à plaques, mélangeur statique)

ÈFroid industriel(groupe de condensation, détendeur, filtre déshydrateur, pressostats, thermostats)

ÈCommunication & Bus de terrain(Ethernet, Profibus, Hart)

ÈContrôle de procédés(régulateur, automate, SNCC)

ÈOutils dõ®talonnage(calibrateurs(mA / mV / Thermocouple / RTD), boîte à décade, manomètre de 

précision avec pompe) 

Ligne modulaire didactique de production de boissons gazeuses pour étude des 

procédés de régulation et instrumentation associée

#1: Cuve tampon 

#2: Dosage 

#3: Réfrigération 

en ligne
#4: Carbonatation

#5: Stockage sous 

pression 

#6, #7 ou #8 : Modules 

de commande  

permettant lôacquisition 

des données, le 

traitement et la 

commande du process.

ÅEtudier (Mesurer la grandeur r®gl®e, Conditionner le signal, Transmettre lôinformation, Identifier un 

syst¯me stable / int®grateur en BO / BF, Agir sur une vanne en fonction du sens dôaction / CV / 

caractéristiques)

ÅConcevoir (Schéma TI et électriques, Boucles de régulations simple / feedforward, Programmation 

dôun r®gulateur ou automate ou SNCC) 

ÅPiloter (Production, Conduite de process, Surveillance, Gestion des alarmes, Supervision sur réseau 

Ethernet) 

ÅMaintenir (Contr¹le de lô®talonnage et essais sur ç site è, v®rifications des actionneurs, Diagnostic, 

Pr®vention, Am®liorationsé)

www.erm.li/rgf
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