
Système de 
positionnement

Objectifs :
   Se rendre au point où se 
situe l’objet
   
   Récupérer l’objet grâce à un 
électroaimant 
   
   Revenir au point de départ 

 

Commande 

Mouvement 

                              Carte Nucléo 
   Reçoit et traite les
    informations 
   Envoie les 
    commandes aux moteurs,
    servomoteur et à l’électroaimant

  Moteurs pas à pas et servomoteur 
Le déplacement dans le plan de la table 
est réalisé à l’aide des deux moteurs pas 
à pas pilotés par un pont H. 

Le servomoteur assure le mouvement 
suivant l’axe  orthogonal au plan et 
permet à l’électroaimant d’attraper la 
pièce. 
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