[image: image1.wmf]DEBUT

SI

 

index

 = Chambre

ALORS Pos_Ref = 111

SINON

SI

 

index

 = Salon

ALORS

 Pos_Ref = 0

SINON

 

index

 = Cuisine

ALORS

 Pos_Ref = -83

FIN SI

FIN SI

FIN

[image: image2.wmf]DEBUT

        SI

 

Paysage

 = Forêt

                

ALORS

 Pos_At = 106 + Pos_Ref

        

SINON          

SI

 

Paysage

 = Etang

                                      ALORS

 Pos_At = 206 + Pos_Ref

                              

SINON

 

Paysage

 = Jardin

                                       

ALORS

 Pos_At = 250 + Pos_Ref

                              

FIN SI

        

FIN SI

        Depl = Pos_At - Pos_Co

FIN

[image: image3.png]Q@sol Wnrks.ﬂ'—_ﬂ-——-ﬂ——’-ﬂ-ﬂ{Dvﬁvﬂv&vi‘)vlﬁv MAISON COMPLETE = ?--a8x%
1 @BEHOECID >

@ © MAISON COMPLETE (Défaut<E
{&] Arnotations
X Plande face
3 Plan de dessus
X Plnde drokte
1, origine
=@ BBati<t>
Contrantes dans MALSON {
annotations

atériau <nn spéclie>

X Pln de face

X Pl de dessus

X Plan de droite

1, origine

Exrusont

ruson2

Exrusons

‘Support mateur <13 (Défaut <E|

@ Ecorche motoreducteur minblod

@ Roement<1>

B © Ostrure<t>

G () Pignon<1> (Chain wheel 15(

B () Pignona<t > (Chain wheel 4

B () Pignond<t:> (Chain wheel

09 Contrantes

=1 Courroie3 (Longueur=6597 761
& () Esaisses.

@ ——

5
e 7]

]
Ecion déducaton de SodWorks - Usage &ducatf uriquerment Souscortzant_ Edton: Assemblage | [2] 3




[image: image4.wmf]DEBUT

SI

 

index

 = Chambre

ALORS Pos_Ref = 111

SINON

SI

 

index

 = Salon

ALORS

 Pos_Ref = 0

SINON

 

index

 = Cuisine

ALORS

 Pos_Ref = -83

FIN SI

FIN SI

FIN

[image: image5.wmf]DEBUT

        SI

 

Paysage

 = Forêt

                

ALORS

 Pos_At = 106 + Pos_Ref

        

SINON          

SI

 

Paysage

 = Etang

                                      ALORS

 Pos_At = 206 + Pos_Ref

                              

SINON

 

Paysage

 = Jardin

                                       

ALORS

 Pos_At = 250 + Pos_Ref

                              

FIN SI

        

FIN SI

        Depl = Pos_At - Pos_Co

FIN

[image: image6.jpg]


[image: image7.jpg]


[image: image8.png]


[image: image9.png]


[image: image10.png]


[image: image11.png]


[image: image12.png]P —
4 b Révtr2
+ @ exnsrs

W symires

& Répétoncruiets
o @ Extnsiony
3 et s
« o Révoen
< @emsons
+ @ Estnsiont1
e —
P pre—
o @ tnsionts
8 symetre?
P p—

B T—



[image: image13.png]


 






Programme de gestion des
mouvements par « index »
DT1





Structure de la maison.





Charpente bois





Photo motorisation





Chaîne d’entraînement





Motoréducteur





Photo de la pose de la couronne sur le chemin de roulement





Chemin de roulement entre la couronne et le bloc de béton.





Bloc de béton (fondation)





Couronne tournante liée à la charpente





DT2





Surcourse de sécurité S2





Fin de course FC2





Fin de course FC1





Surcourse de sécurité S3





Pignon de renvoi





Pignon d’entraînement Øp = 165mm, Z= 21





Couronne tournante Øc = 3,30m





Tendeur de chaîne





Came de déclenchement de capteur fixée sur le béton





Boulons fixation platine





FC2 





R=1,5m





S3 





Boulons fixation moteur





Arbre de sortie du réducteur





N2





N1





Réducteur R2 « Orthobloc OT 2703 »


Composé des pignons suivants:





Motoréducteur Leroy Somer « Compabloc Cb 2303 »


Rapport de réduction R1= 1/141,8


Moteur : 230 V triphasé ( - f = 50 Hz – Pu = 370 W�Nm nominal = 1450 tr·min-1 - 2 paires de pôles





Arbre de sortie





1





2





3





4





5
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Nombre de dents des pignons:





     Z1= 51          Z4= 41





     Z2= 50          Z5= 13





     Z3= 13          Z6= 66











Axe de la chaîne d’entraînement                                       Pignon d’entraînement (p 165 mm


        Z=21 dents 





DT3











AU int et AU ext : 	Boutons d’arrêt d’urgence se situant à l’extérieur�et à l’intérieur de la  maison





FC1 et FC2 :	Capteurs fin de course horaire ou antihoraire de�la maison





Manuel :		Bouton-tournant de sélection du mode de marche manuelle





MH et MAH :	Bouton poussoir de mise en mouvement sens horaire ou antihoraire  en marche manuelle





Def :		Contacts informant d’un défaut du variateur SEW USOCOME (ouvert en cas de défaut)








Schéma électrique de l’installation
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11





Variateur


SEW-USOCOME


MOVITRAC® B





U1





V1





W1





Vers moteur





AU int





AU ext





S2





S3





KM





KM





Manuel





KM





Q3





Q1





230 V AC





24 V DC





L





CONTRÔLEUR LOGIQUE





+





I1





I2





I3





I4





IB





IC





ID











Q1





























FC1





FC2





MAH





MH





COM





Manuel





Réseau 


Domestique 230 V – 50 Hz











DT4





RW : Commande de l’adaptateur            de signal électrique pour la marche sens antihoraire





Q2





Q3





Q4





GND


D01


D02


A11


A12





Def





Def





N





-








PE





PE





FW





RW
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COM











FW











RW











Consigne�de vitesse�0 – 10 V





Def
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PE
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Q2





FW : Commande de l’adaptateur de signal électrique pour la marche sens horaire





IA





Capteur inductif












































Partie à compléter sur DR3





Arrêter le moteur


MAV = 0, MAR = 0








Début sous programme « tourner maison»





«Déplacement sens antihoraire » à définir





Fin sous programme 





Pos_Co = Pos_Co + 1





Pos_Co = Pos_At ?





IC = front montant ?





Lire le signal sur l’entrée IC





Depl > 0 ?





Faire tourner moteur sens horaire�MAV = 1





«Déplacement horaire »








DT5











Depl = 0 ?





Choisir la pièce « index »











Tourner la maison





























Choisir le paysage




















Fin




















Début
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Définition des	Pos_At :	valeur de la position à atteindre


variables :	Pos_Co :	valeur de position courante


	Depl :	valeur du déplacement à effectuer


	Pos_Ref :	valeur de la position de la pièce « index » choisie par rapport au repère initial qu’est le salon


	MAV :	ordre de marche avant


	MAR :	ordre de marche arrière


Rappel :	L’unité des variables numériques correspond à 0,9°
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