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Le	 schéma	 ci-dessous	 met	 en	 évidence	 l'organisation	 structurelle	 et	 fonctionnelle	 des	 différents	

composants	nécessaires	à	la	mise	en	œuvre	de	l'asservissement	de	position.	
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Sur	 la	 version	 didactique	 (support	 de	 TP),	 de	 nombreux	 capteurs	 ont	 été	 ajoutés	 mais	 le	 seul	

indispensable	à	l'asservissement	de	l'axe	dans	son	contexte	d'origine	est	l'encodeur	incrémental	monté	

en	 bout	 d'arbre	 moteur.	 Notamment,	 la	 règle	 magnétique	 qui	 permet	 de	 mesurer	 directement	 la	

position	 du	 chariot	 est	 mise	 en	 place	 uniquement	 pour	 des	 raisons	 pédagogiques.	 On	 pourrait	 se	

demander	 en	 effet	 pourquoi	 Control'X	 est	 asservi	 en	 position	 linéaire	 sur	 la	 base	 d'une	 mesure	 de	

position	angulaire	de	l'arbre	de	son	moteur	alors	qu'une	règle	magnétique	est	présente	sur	le	chariot.	
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