CHARIOT SANS CONDUCTEUR « CERIC »

I. PRESENTATION GENERALE DES CHARIOTS SANS CONDUCTEURS.

Mise en situation :

Les chariots sans conducteurs (fig. 1), développés par la société « BA Systemes », basée à Mordelles (Ille et Vilaine), permettent le transport de charges, lorsque les flux à déplacer sont réguliers, constants et importants.

Ils sont généralement utilisés pour le transport de matière première ou l’évacuation de produits finis, mais également dans le convoyage de pièces dans les chaînes d’assemblage ou de fabrication.

Par rapport aux convoyeurs traditionnels (ex : tapis roulants) ils permettent de convoyer sans monopoliser de la place au sol, l’espace à l’intérieur de l’entreprise pouvant être utilisé pour le déplacement des personnes.
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Ces chariots sont pilotés à distance par un superviseur informatique, qui gère leur déplacement à l’intérieur des bâtiments.

Fonction de service de l’objet de l’étude :






Diagramme simplifié des fonctions techniques :











Caractérisation des fonctions techniques (extrait du cahier des charges) :

	Fonction technique
	Critère imposé
	Niveau / Valeur du critère

	FT 1 :
Déplacer le chariot


	Vitesse de déplacement d’un homme qui marche
	Vitesse maximale :

1,5 m.s-1

	
	Montée en vitesse progressive en marche normale.
	Accélération de démarrage :

anom =  1,2 m.s-2

	
	Arrêt sans choc en cas d’arrêt d’urgence.
	Accélération maximale :

amax = 3 m.s-2

	FT 2 :
Transmettre la position du chariot au poste de supervision.
	Souplesse d’installation et de mise en œuvre
	Guidage par principe AGV (guidage laser sur cible réfléchissantes)

NON ETUDIE

	FT 3 :
Arrêter le chariot en cas de rencontre d’un obstacle
	Présence d’un système de sécurité : Utilisation d’un frein à manque de courant, et coupure du circuit en cas de rencontre d’obstacle.
	

	FT 4 :
Assurer l’alimentation autonome en énergie
	Alimentation embarquée (courant continu)
	.


II. MODELE ETUDIE :

Les chariots sans conducteurs proposés par la société « BA Systèmes » peuvent être pourvus de différents effecteurs tels que fourches élévatrices (chariots types GL et GF, voir DT 1 et fig. 1.a), convoyeurs à rouleaux (types CM, voir DT 1 et fig. 1.b), élévateurs hydrauliques (types GT, voir DT 1 et fig. 1.c ), etc…

L’objet de notre étude est un chariot de modèle « CERIC », à guidage laser, destiné au déplacement de conteneurs déposés sur plateau autoporteur.

Constitution du modèle CERIC :

Le document DT 5 reprend les différents constituant du Chariot CERIC.

III. FONCTIONNEMENT :

Principe général :

Le Chariot sans conducteur CERIC est alimenté par un ensemble de batteries embarquées 3 (voir DT 5).

Le chariot, est entraîné le long de sa trajectoire par la tourelle de motorisation 6, alimentée par ces batteries.

Cette tourelle est directrice, et est commandée par le calculateur embarqué, en fonction des informations émises par onde radio par le superviseur, système informatique centralisé placé dans une salle de l’entreprise.

Le calculateur embarqué est également chargé de capter et de transmettre au superviseur les informations de positionnement du chariot, détectée par l’ensemble de guidage 1.

Ces informations de commande sont interprétées par le superviseur, qui envoie des ordres au calculateur du chariot.

Les ordres de commande sont déterminés en fonction des trajectoires à suivre par le chariot, programmées dans le superviseur à la mise en service de l’installation.

Au bout d’un certain nombre d’heures de fonctionnement, lorsque les batteries sont trop faibles, le chariot s’arrête automatiquement sur une aire de charge, où un opérateur change les batteries faibles par d’autres rechargées.

Dispositif de sécurité :

La norme impose que tout chariot se déplaçant à une vitesse supérieure à 0,3 m.s-1 doit être muni d’un dispositif de sécurité, dans la direction du déplacement,  permettant l’arrêt du chariot en cas de présence d’un obstacle sur sa trajectoire.

Le dispositif adopté ici par le constructeur est le bouclier de sécurité 4.

Ce bouclier est formé d’une plaque de matière plastique, sur laquelle sont collées deux lamelles conductrices, reliées au circuit de commande de la tourelle de motorisation 6.

Lorsque le bouclier rencontre un obstacle, il se déforme et les deux lamelles se décollent sous l’effet de cette déformation.

Le circuit de commande de la tourelle de motorisation est alors coupé.

La tourelle de commande est munie d’un frein à manque de courant, qui s’actionne alors automatiquement.

FP : Déplacer une charge à travers un bâtiment de façon autonome
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FP : Déplacer une charge de façon autonome





FT 1 : Déplacer le chariot








FT 3 : Arrêter le chariot en cas de rencontre d’un obstacle








FT 2 : Transmettre la position du chariot au poste informatique de supervision.








FT 4 : Assurer l’alimentation autonome en énergie
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Fig. 1













