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Santé et sécurité

Sécurité

Lors de la conception de ce produit, nous avons accordé 
une attention particulière aux risques potentiels liés à 
l'étude des moteurs électriques. Nous pensons avoir mis au 
point la conception la plus sûre possible. Cependant, 
certains risques subsistent et vous devez en être conscient. 
Cette page présente la manière dont nous avons pris en 
compte chaque danger. Vous devez la lire et vous assurer 
que vos élèves sont protégés lorsqu'ils utilisent 
l'équipement.

Choc électrique

Le risque est minime : la sortie du boîtier de commande est 
limitée à 36 V CA ou CC.

Le dynamomètre est capable de générer des tensions 
continues. À vitesse maximale, environ 3 000

RPM, la tension générée est inférieure à 30 VCC.

L'unité de commande ne génère pas d'énergie tant qu'un 
moteur n'est pas branché au dynamomètre. Cela empêche 
l'utilisation de moteurs tiers avec le système.

Chocs physiques

L'équipement est lourd. Comme pour tout autre équipement 
de laboratoire lourd, si un élève laisse tomber un appareil 
sur son pied, cela pourrait causer des dommages 
considérables. Vous devez décider du niveau de 
responsabilité que les élèves assument dans ce cas.

Vous pouvez réduire les risques en demandant à un 
technicien d'installer l'équipement sur des tables et en 
veillant à ce que les élèves soient assis à leur bureau 
lorsqu'ils utilisent l'équipement.

Les pièces rotatives exposées présentent un danger, car les 
cheveux et les vêtements peuvent s'y coincer. L'utilisation 
de moteurs à puissance relativement faible réduit ce risque.
La protection en plastique entre le dynamomètre, les sous-
modules et le moteur testé permet de ne laisser aucune pièce 
rotative exposée.

Normes d'essai

UL 61010-1, 3e édition, 11/05/2012 CSA C22.2 n° 

61010-1:2018
Attention :

N'utilisez pas d'oscilloscope sur PC avec 
l'équipement.

Des courants de boucle de terre peuvent circuler 
entre sa connexion à la terre et celle du boîtier de 
commande.
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Les modules

La plupart des systèmes nécessitent que le module du banc d'essai soit connecté au boîtier de commande via le câble de type D 
à 25 broches. Cela permet au système d'identification automatique de fonctionner, qui détecte les modules présents et
permet de lire les données des capteurs, telles que la vitesse et le couple du moteur. Le module de dynamomètre doit être glissé sur 
le côté le plus court de la plaque de base principale.

Les autres modules, par exemple les moteurs et les accessoires mécaniques, se glissent ensuite sur le côté le plus long de la 
plaque de base principale. Il convient de veiller à aligner les raccords des modules afin de pouvoir les assembler correctement. 
Les molettes situées sur les modules permettent de les verrouiller en place sur la plaque de base.

Voici quelques exemples de modules moteurs pouvant être couplés au banc d'essai.
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Les modules

Chaque module est équipé d'un capteur de température intégré qui permet de surveiller le module. Si le boîtier détecte que le 
module chauffe, il affiche un symbole de température sur l'écran graphique à côté de l'icône du module. Si le module continue 
à être utilisé et chauffe, le boîtier arrête le fonctionnement jusqu'à ce que la température du module redescende à un niveau 
sûr. Cette fonction garantit que les modules ne surchauffent pas et ne présentent pas de risque d'incendie. Il convient toutefois 
de rester vigilant lors de l'utilisation des moteurs afin de vérifier qu'ils fonctionnent à une température sûre.
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Commande numérique 
d'entraînement
Boîtier

1 5 
2 3  4 8 9 

6  7 

1) L'affichage graphique et l'écran tactile. Utilisé pour contrôler manuellement le boîtier d'entraînement numérique.

2) Les connexions du dynamomètre.

3) Les connexions DC1.

4) Les connexions DC2.

5) Les connexions d'alimentation triphasées (U/V/W) et du moteur pas à pas (U/V/W/X).

6) Les connexions d'alimentation monophasées (A/B).

7) Connexion de rétroaction du moteur sans balais.

8) Bornes à capacité variable.

9) Entrée d'alimentation par batterie, à utiliser avec le module simulateur de batterie. (Plage : 15 — 36 V CC)



Page 7Copyright 2025 Matrix TSL Limited

Commande numérique 
d'entraînement
Boîtier

1) La fiche d'alimentation secteur : l'appareil fonctionne sur 240 V ou 110 V.

2) Fusible secteur

3) Interrupteur marche/arrêt

4) Prise RJ45 LAN/Ethernet.

5) Prise USB

6) Connecteur de type D à 25 broches utilisé pour connecter l'unité de commande au dynamomètre.

7) Ventilateur — sortie d'air

8) Pieds extensibles

7 3   2   1 

4 5 6 

8 
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Schéma 
fonctionnel
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Description

Veuillez vous reporter au schéma fonctionnel de la page 
précédente.

Le boîtier d'entraînement numérique fourni avec le système 
Matrix Modern Electrical Machines est l'un des plus modernes 
au monde. L'unité contient deux processeurs distincts : un 
processeur principal qui gère tous les entraînements moteurs, 
traite toutes les formes d'ondes
et de synchronisation, et un processeur secondaire qui gère 
l'interface utilisateur et les tâches de communication. Ces deux 
processeurs utilisent des bus pour communiquer entre eux et 
avec les différents circuits électroniques de l'unité. De plus
Des processeurs optionnels sont inclus dans chacun des 
modules afin d'assurer la fonction d'identification automatique 
et de collecter les relevés des capteurs.

L'une des principales caractéristiques de l'unité de contrôle est 
que presque toutes les quantités présentes dans l'unité peuvent 
être mesurées. Sur
le schéma, vous pouvez voir qu'il y a 7 ampèremètres 
séparés et 3 voltmètres séparés dans le système. Cela donne 
au logiciel d'instrumentation
et à l'utilisateur de nombreuses options pour afficher ce qui se 
passe dans le système électrique de la machine. La mesure de 
chaque grandeur s'effectue des milliers de fois par seconde et 
peut être traitée par des applications logicielles pour afficher 
une grandeur ou une forme d'onde.

Les puces d'entraînement du moteur sont toutes des unités à 
faible chute de tension basées sur des FET. Comme vous pouvez 
le voir sur le schéma, toutes les sorties sont des sorties 
numériques 36 V. Des algorithmes simples de modulation de 
largeur d'impulsion sont utilisés pour faire varier la puissance de 
sortie effective sur les sorties CC. Sur les sorties CA, la 
modulation de largeur d'impulsion est à nouveau utilisée, mais 
avec une pseudo-sinusoïde plus avancée avec un algorithme 
supplémentaire de troisième harmonique pour les 3 phases, qui 
fait varier la puissance de sortie de manière sinusoïdale sur la 
période de la forme d'onde de sortie. Cette technique

est utilisé par les contrôleurs de moteur les plus avancés dans 
l'industrie. Les systèmes d'entraînement de moteur plus 
anciens, et peut-être moins chers, utilisent parfois une simple 
forme d'onde de sortie numérique pour entraîner les moteurs à 
induction, où les sorties sont simplement des sorties 
numériques déphasées de 180 ou 120 degrés selon le nombre 
de phases. Cette sortie numérique est également disponible 
dans certaines applications logicielles fournies avec le système 
afin que les étudiants puissent étudier l'efficacité de chaque 
méthode.

Les sorties de la puce du contrôleur de moteur peuvent être 
placées dans l'un des trois états suivants : 36 V, 0 V et circuit 
ouvert. Cela permet d'utiliser différentes stratégies 
d'entraînement lors de la génération de formes d'onde pour 
l'entraînement des moteurs. Dans le cadre du programme 
d'apprentissage, les étudiants étudient la modulation 
d'impulsions en largeur (PWM) pour l'entraînement des 
moteurs à courant continu et les ondes pseudo-sinusoïdales 
pour l'entraînement des moteurs à courant alternatif 
monophasés. L'unité effectue également une génération 
d'ondes pseudo-sinusoïdales en six étapes plus complexes pour 
piloter le moteur sans balais, ce qui peut être examiné à l'aide 
de l'oscilloscope multicanaux interne ainsi que d'un oscilloscope 
externe.

Notez que la plupart des ampèremètres et voltmètres internes 
se trouvent sur la carte de commande de l'unité. 
L'ampèremètre et le voltmètre situés tout en haut du schéma 
fonctionnel surveillent l'alimentation de la carte de commande, 
qui s'affiche dans les applications.

L'unité comprend six valeurs de condensateur (0-500 uF par 
paliers de 100 uF) pour une étude approfondie des moteurs à 
induction monophasés.

L'unité comprend également une charge électrique à base de 
FET pour le dynamomètre, dont la résistance effective est 
contrôlée par un logiciel.
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Dynamomètre

Un dynamomètre est un instrument qui mesure directement 
la force produite et la vitesse d'une machine tournante (la 
force motrice). Le couple et la puissance peuvent être calculés 
à partir des mesures effectuées.
force et vitesse. Dans notre cas, la rotation mécanique est 
produite par l'un des moteurs électriques à courant continu ou 
alternatif. Ce dynamomètre est un bras oscillant de type à 
absorption où la force motrice est utilisée pour entraîner un 
générateur à courant continu avec une charge à résistance 
variable. La force résultante peut être mesurée à l'aide d'un 
capteur de force (situé sous le dynamomètre et non visible sur 
l'image
ci-dessus) connectée au boîtier d'entraînement numérique via 
le système d'identification du module.

L'encodeur situé sur l'arbre du dynamomètre permet au 
boîtier d'entraînement numérique de détecter la vitesse de 
rotation. Celle-ci est affichée en tours par minute (RPM) sur 
l'écran graphique du boîtier d'entraînement numérique et 
également sur l'application logicielle.

Les machines testées sont couplées au dynamomètre à 
l'aide d'un accouplement logé dans un tube en plastique 
afin d'éviter que des vêtements ou des cheveux ne se 
coincent dans le mécanisme. Sous l'accouplement de l'arbre 
moteur se trouve un connecteur à cinq voies qui sert à 
coupler le bus Auto ID qui détecte les modules connectés et 
configure automatiquement le boîtier d'entraînement 
numérique. À moins qu'une machine testée ne soit en place, 
le boîtier d'entraînement numérique
n'active pas les différentes sorties du moteur.

Dynamomètre

Bus d'identification 
automatique

Machine testée

Générateur CC

Co
de

ur
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Dynamomètre

R R=45 mm

F

Le dynamomètre tourne dans le même sens que la machine 
testée. Il fournit une résistance mécanique à la machine 
testée.
Il génère également une tension et, si une résistance est 
placée entre les bornes du dynamomètre, il produit un 
courant.

Si une tension et un courant circulent, cela signifie que de 
l'énergie est produite, c'est-à-dire que du travail est 
effectué. Plus le dynamomètre produit d'énergie, plus la 
machine testée doit produire d'énergie mécanique.

Nous testons les machines électriques afin de comprendre 
leurs propriétés et de savoir quand utiliser les différents 
types de machines. Nous les testons de la manière suivante
varient leur vitesse et la puissance mécanique qu'ils doivent 
générer. Le dynamomètre et le
boîtier d'entraînement numérique nous permettent de le 
faire.

Le dynamomètre est composé d'un moteur à courant 
continu et d'un mécanisme permettant de connecter le 
moteur à une

cellule de charge. Le moteur à courant continu fait 
également office de générateur à courant continu. Le 
mécanisme suspend la machine à courant continu dans deux 
roulements qui permettent au corps de la machine de 
tourner. La force exercée sur la cellule de charge crée un 
poids sur la cellule de charge ou la balance (qui
représente la masse). La force produite sur la cellule de 
charge est égale à la masse x 9,81 m/s2 . Le couple peut être 
calculé à partir de la formule Couple = Force x Distance. Dans 
ce cas, la distance est celle qui sépare le centre de rotation 
du générateur de la ligne centrale d'action du bras oscillant. 
Pour le dynamomètre Matrix, r = 45 mm

Vous trouverez plus d'informations sur les calculs à la page 4 
du programme CP7479 — Machines électriques modernes.
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Modes d'emploi

L'équipement des machines électriques modernes peut

être utilisé de deux manières :

Mode manuel - écran tactile

Ce mode permet aux utilisateurs de contrôler les sorties 
d'alimentation CC et CA à l'aide de l'écran tactile situé à 
l'avant de l'appareil. L'
écran tactile permet de mesurer la vitesse et le couple, ainsi 
que de modifier des paramètres tels que la valeur du 
condensateur variable. Le mode manuel est utile pour 
enseigner aux étudiants les bases du
contrôle des machines électriques et sera utile lorsqu'il sera 
utilisé avec des multimètres RMS réels pour mesurer les 
tensions et les courants.

Mode logiciel — USB

Lorsque le câble USB est branché sur le boîtier 
d'entraînement numérique, les machines électriques 
peuvent être commandées à partir d'un PC Windows local à 
l'aide du logiciel Electrical Machines.

Mode logiciel — Réseau

Lorsque le câble Ethernet est branché sur le

Boîtier d'entraînement numérique : les machines électriques 
peuvent être commandées par un utilisateur local ou distant 
à l'aide du logiciel Web. Le logiciel Web fonctionne avec tout 
appareil doté d'un navigateur Web, par exemple un 
ordinateur, un smartphone ou une tablette. Nous 
recommandons d'utiliser le navigateur Chrome pour 
exécuter l'application. Le code QR et l'URL figurant sur 
l'écran de configuration
de l'écran graphique fournissent un lien vers le logiciel Web, 
accompagné d'un identifiant unique utilisé pour se 
connecter à votre boîtier spécifique. L'écran Réseau de 
l'affichage graphique peut être
utilisé pour déterminer si le boîtier d'entraînement numérique 
est correctement connecté à Internet.
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Écran tactile

L'écran tactile peut être utilisé pour contrôler et 
surveiller le matériel électrique
matériel.

Écran principal

L'écran principal propose les options suivantes.

Contrôle — Contrôle les sorties du moteur

Statistiques — Diverses statistiques sur le 
fonctionnement actuel

Câblage — Affiche le câblage requis pour les 
modules détectés

Configuration — Contrôle de l'accès à distance, 
sorties condensateur.

Fonctionnement — Active et désactive la sortie du 
moteur.

Zéro — Remet à zéro la lecture de la cellule de 
charge

Trois cases — Indique le banc d'essai, le module 
mécanique et le moteur détectés par le système 
d'identification automatique. Certaines statistiques 
peuvent être affichées, telles que le régime, la 
tension d'entraînement et la fréquence.

Écran de contrôle

L'écran de contrôle vous permet de contrôler les 
modules moteur et dynamomètre. Les différents 
paramètres peuvent être réglés à l'aide des 
curseurs ou des boutons +/- pour un contrôle précis.

Run (Marche) : active ou désactive la sortie du 
moteur

Retour — Retour à l'écran principal.

Écran Statistiques

Grams / NM — Permet de basculer les lectures de 
la cellule de charge entre le couple en newtons-
mètres et les grammes.

AC/DC — Permet de basculer le mode 
d'entraînement du moteur entre CA et CC.

Retour — Retour à l'écran principal.
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Écran tactile

Écran de câblage

Cet écran affiche les boutons correspondant à 
chaque module détecté par le système 
d'identification automatique.

Retour — Retour à l'écran principal. Dyno — 

Câblage pour le module Dyno.

Module — Câblage pour le module mécanique.

Moteur — Câblage pour le module moteur.

Exemple d'écran de câblage

L'écran de câblage affiche le module et ses 
connexions 4 mm, ainsi que les liaisons requises 
vers le boîtier de commande numérique. Ici, les 
bornes rouges et noires 4 mm du module Dyno sont 
reliées aux

bornes violettes DYNO A et DYNO B du

boîtier de commande numérique.

Retour — Retour à l'écran de câblage.

Écran de configuration

Retour — Retour à l'écran principal.

Condensateur — Définissez la valeur de la capacité

entre les bornes jaunes du condensateur.

Réseau — Vérifiez les connexions réseau pour 
l'accès à distance.

Code QR et URL : fournit un lien vers le logiciel de 
contrôle en ligne avec un identifiant unique qui 
renvoie directement à votre boîtier numérique. En 
utilisant l'appareil photo d'un téléphone ou d'une 
tablette avec le code QR, le téléphone ou la tablette 
accède directement au logiciel. L'
URL est spécifique au boîtier de commande et ne 
changera pas, ce qui permet de la
partagée avec des utilisateurs distants.
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Écran tactile

Écran du condensateur

Retour — Retour à l'écran de configuration

0-500 uF — Sélectionnez la valeur de capacité 
souhaitée entre les bornes du condensateur.

Écran Réseau

Lorsque le câble Ethernet est déconnecté ou que le 
boîtier ne parvient pas à obtenir une adresse IP 
dynamique, ce message s'affiche.
Le bouton Réessayer permet de tenter à nouveau 
d'obtenir une adresse IP dynamique.

Si une adresse IP dynamique est obtenue, d'autres 
détails s'affichent, par exemple la connexion à 
Matrix MQTT.
serveur et les identifiants spécifiques des sujets.

La communication réseau fonctionne uniquement 
avec la version en ligne de l'application. Pour que cela 
fonctionne, le boîtier doit être autorisé à se 
connecter à Internet via le port sortant 1883.

Si aucune adresse IP dynamique n'est disponible, une 
adresse IP statique peut être attribuée à l'aide de 
l'application de configuration PC et de la connexion 
de données USB.
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Logiciel d' s pour PC 
Windows

Le logiciel pour PC Windows peut être exécuté en 
téléchargeant le logiciel depuis le site Web MatrixTSL. Une 
fois le logiciel téléchargé
, extrayez le contenu du fichier zip dans un dossier, puis 
utilisez le fichier ElectricalMachines.exe pour lancer le 
logiciel.

1) Modules d'identification automatique

2) Commandes pour des éléments tels que la charge, 
la tension et la fréquence

3) Interrupteur de démarrage/arrêt du moteur

4) Commutateur de sélection de forme d'onde CA/CC

5) Puissance et statistiques

6) Jauge de vitesse

7) Jauge de couple

8) Boutons de fonction

Α) Capture — Collecte la tension et le courant pour 
un seul cycle de sortie conformément

aux propriétés de capture de forme d'onde.

Β) Balayage — Effectuer un balayage de charge et

dessiner le graphique associé conformément aux 
propriétés de balayage de charge Dyno.

Χ) Plage — Effectuez un test de plage 
conformément aux propriétés de test de plage.

9) Graphiques affichant la tension/le courant lors de 
l'utilisation du bouton Capture ou affichant les 
résultats du balayage Dyno
lorsque vous utilisez le bouton Balayage ou affichant 
les résultats de la plage lorsque vous utilisez le bouton 
Plage.

10) Propriétés permettant de configurer les différents 
aspects du logiciel

11) Boutons de contrôle de l'application, pour démarrer, 
mettre en pause et arrêter le logiciel.

11 

1 
10 

2 9 

3 4 

5 6 7 8 
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Logiciel Web

Le logiciel Web peut être exécuté en visitant l'

URL fournie sur l'écran de configuration du boîtier 
d'entraînement numérique. Nous vous recommandons 
d'exécuter le logiciel dans le navigateur Web Chrome.

1) Modules d'identification automatique

2) Commandes pour des éléments tels que la charge, 
la tension et la fréquence

3) Commutateur de démarrage/arrêt du moteur

4) Commutateur de sélection de forme d'onde CA/CC

5) Mesures de vitesse et de couple

6) Capture — Collecte la tension et le courant pour un 
seul cycle de sortie conformément aux propriétés 
de capture de forme d'onde.

7) Balayage — Effectuer un balayage de charge et tracer

le graphique associé conformément aux propriétés de 
balayage de charge Dy-no.

8) Effacer — Supprime les balayages précédents 
du graphique.

9) Enregistre les données des balayages précédents 
dans un fichier sur l'appareil de l'utilisateur.

10) Graphiques indiquant la tension/le courant lorsque

à l'aide du bouton Capture ou en affichant les résultats 
du balayage Dyno à l'aide du bouton Sweep.

11) Propriétés permettant de configurer les différents 
aspects du logiciel

2 1 

7 8 9 

4 

5 10 

11 

6 

3
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API de commande

Le boîtier d'entraînement numérique de la machine électrique communique via USB à l'aide d'un protocole de données série 
basé sur JSON. Des commandes sont envoyées depuis l'ordinateur qui contrôle le fonctionnement du boîtier et sa réponse.

La commande d'état permet de collecter les identifiants des modules détectés ainsi que quelques autres statistiques du boîtier, 
notamment la tension d'alimentation et la version du micrologiciel. La réponse contient également le type de commande utilisé 
pour le type de moteur détecté ainsi que la tension maximale pouvant être utilisée avec le moteur.

Envoyé : {« status » : 0}

Reçu : {« ver » : 0, « id0 » : 0, « id1 » : 0, « id2 » : 0, « ct » : 0, « vs » : 0,0, « vl » : 0,0}

Expéditeur Clé Type de valeur Description
PC statut N/A Obtenir des informations sur le système

DDBox ver Int Version du micrologiciel

DDBox id0 Int Identifiant Dyno

DDBox id1 Int ID du sous-module

DDBox id2 Int ID moteur

DDBox ct Int Type de commande
DDBox vs Flottant Tension d'alimentation

DDBox vl Float Tension limitée - Tension maximale disponible pour le type de moteur détecté

Identifiants du module :

0x00 = Vide 0x24 = Moteur triphasé 0x29 = Boîte de vitesses 
5:1

0x20 = Dyno 0x25 = Moteur shunt 0x2A = Boîte de vitesses 
1:5

0x21 = Moteur à courant continu 0x26 = Moteur en série 0x2B = Jeu

0x22 = Moteur sans balais 0x27 = Moteur pas à pas 0x2C = Embrayage

0x23 = Moteur 1PH 0x28 = Rotor bloqué 0x3F = Non attribué

Types de commande :

0x00 = Désactivé 0x03 = AC1PH 0x06 = CA/CC

0x01 = CC

0x02 = Sans balais

0x04 = AC3PH

0x05 = Pas à pas

0xFF = Non initialisé
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API de commande

La commande poll permet de collecter les données détectées par les modules, notamment la vitesse, le couple, la puissance et 
l'angle de phase.

Envoyé : {« poll » : 0}

Reçu : {« spe » : 0, « tor » : 0, « pin » : 0, « pout » : 0, « pha » : 0}

Expéditeur Clé Type de valeur Description
PC sondage N/A Obtenir des informations sur l'état du moteur et du banc d'essai

DDBox spe Int Vitesse en tr/min

DDBox tor Flottement Couple en Nm

DDBox broche Flotteur Puissance provenant du banc d'essai en A

DDBox pout Flotteur Puissance sortant vers le moteur en A

DDBox pha Int Angle de phase entre le courant et la tension en degrés

Les différentes commandes du variateur de vitesse, notamment la tension, la fréquence, la charge du dynamomètre, la capacité 
et le mode de fonctionnement, sont indiquées ci-dessous. Elles peuvent être envoyées une à la fois et toutes ne sont pas 
nécessairement requises pour certains moteurs. Par exemple, un moteur à courant continu ne nécessite que v1, load et en, 
tandis qu'un moteur à induction nécessite v1, freq, mo et en.

Moteur à courant continu : {« charge » : 0, « v1 » : 0,5, « en » : 1}

Moteur triphasé : {« charge » : 0, « v1 » : 0,5, « freq » : 50, « mo » : 1, « en » : 1}

Expéditeur Clé Type de valeur Plage Description

PC Charge Float 0 Pourcentage de charge - 0 = 0 %, 1 = 100 %

PC v1 Flottant 0-1 Tension pour CC1 ou CA - Pourcentage de tension limitée

PC v2 Flottant 0-1 Tension pour DC2 - Pourcentage de tension limitée

PC va Flottant 0-1 Tension pour le module mécanique - Pourcentage de la tension 
d'alimentation

PC fr Int 20-100 Fréquence de l'onde CA

PC cap Int 0-500 Valeur du condensateur

PC en Int 0 Commande d'activation du moteur

PC mo INT 0-1 Mode d'entraînement du moteur 0-CC, 1-CA

La cellule de charge sur le banc d'essai et le module à rotor bloqué peuvent être remis à zéro et réglés pour renvoyer un poids en 
grammes au lieu de la valeur de couple par défaut en NM.

Cellule de charge à zéro : {« zéro » : 0}

Cellule de charge en grammes : {« lctype » : 1}

Émetteur Clé Type de valeur Plage Description

PC lctype Int 0 0=Brut, 1=Grammes, 2=NM

PC zéro N/A Remettre à zéro le capteur de 
couple
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Dépannage

Problème : le moteur ne tourne pas

Solution : Vérifiez les connexions entre le boîtier 
d'entraînement numérique et le module moteur en vous 
référant aux guides de câblage. Vérifiez que le système 
d'identification automatique peut détecter le module 
moteur. Vérifiez que la tension et la fréquence de sortie 
sont adaptées au module moteur connecté.

Problème : rien n'apparaît sur l'Auto ID

Solution : vérifiez que le câble de type D à 25 broches est 
correctement connecté entre le boîtier d'entraînement 
numérique et le module de dynamomètre.

Problème : le moteur cesse parfois de tourner

Solution : vérifiez que tous les modules sont correctement 
logés sur la carte mère et verrouillés, vérifiez que le système 
d'identification automatique à cinq voies de chaque module 
est bien connecté. Vérifiez que le câble de type D à 25 
broches est correctement connecté entre le boîtier 
d'entraînement numérique et le module de dynamomètre.

Problème : erreurs de communication sur PC Windows.

Solution : vérifiez que le câble USB est correctement 
connecté entre le boîtier d'entraînement numérique et le PC 
Windows. Certains ordinateurs portables semblent réduire 
la vitesse de transfert des données USB afin d'économiser la 
batterie. Dans le Gestionnaire des tâches, attribuez une 
priorité plus élevée à l'application SCADA ou branchez 
l'ordinateur portable sur une source d'alimentation.

Problème : le logiciel Web ne répond pas

Solution : vérifiez que vous utilisez le logiciel Web dans 
Chrome ou un autre navigateur Web basé sur Chromium. À 
l'aide de l'affichage graphique, vérifiez à nouveau l'écran 
Configuration -> Réseau et assurez-vous que le boîtier 
d'entraînement numérique peut à la fois voir Internet et se 
connecter au serveur MQTT. Vérifiez que l'UID spécifié dans 
l'URL est correct pour le boîtier d'entraînement numérique 
spécifique, comme indiqué dans l'écran de configuration. Le 
fait que le système d'identification automatique signale 
correctement les modules dans le logiciel Web est un bon 
indicateur que tout fonctionne correctement.


