
DOCUMENT REPONSE DR1

Réponse A-1
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Piloter : traction + direction

Réponse B-1-1 Tableau à compléter : 

	Ecart (mm)
	Ug (v)
	Ud (v)
	NG (décimal)
	ND (décimal)
	ND-NG (décimal)

	-20
	2.5 
	0.75
	256
	77
	-179
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	0
	
	
	
	
	

	+10
	
	
	
	
	

	+20
	
	
	
	
	


Réponse B-1-2 Caractéristique de la valeur calculée en fonction de l’écart de trajectoire.
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DOCUMENT REPONSE DR2

Réponses C-1-1, C-1-2, C-1-3 et C-1-6 
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Réponses C-2-1


                                                                                                                

DOCUMENT REPONSE DR3

Réponses D-4 représentation de Um=f(t) et de Im = f(t) si le chariot est à l’arrêt :
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DOCUMENT REPONSE DR4

Réponses E-1 et E-2


Réponse E-3
 DOCUMENT REPONSE DR5

Réponse F-2-1 : Choix Zone Z1

	Vues de dessus (selon y)

	Solution 1
	Solution 2
	Solution 3
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	Solution choisie :


Réponse F-2-2 : Choix Zone Z2
	Vues de dessus (selon y)

	Solution 1
	Solution 2
	Solution 3
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	Solution choisie :


Réponse F-2-3 : Définition Zone Z3


DOCUMENT REPONSE DR6

Réponse F-2-4 : Définition du support codeur



































FT 112 : Distribuer l’énergie électrique


(Cf. DT2)





FT 111 : Gérer la consigne





FT 11 : Gérer la commande
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Calculateur


ACC70








FT 132 : Détecter l’information angulaire


(Cf. DT2)





FT 131 : Détecter l’information de vitesse (Cf. 4/10)





FT 13 : Détecter une déviation





FT 123 : Transformer le mouvement





FT 122 : Adapter vitesse et couple de pilotage (puissance) (Cf. DT3)
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Justification du graphe:
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FT 121 : Transformer l’énergie électrique en énergie mécanique de rotation (Cf. DT3)





Roue





FT 12 : Piloter la roue avant





FS 1 : Piloter le déplacement





FT 1 : Piloter automatiquement
































Validation de la géométrie :








Intérêt de la solution :
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Rayon mesuré sur l’épure :





Rmes = 





Axe de la roue motrice
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Empattement = 1032 mm





Axe de la roue suiveuse





Vue de dessous





z





Inverseur





Roue suiveuse





Roue motrice





Barre d’accouplement





Roue dentée de tourelle





Pignon de direction





F





E





D





C





B





A





y





x





z





Ep. 2
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O : Centre de la roue
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Zone schéma C2
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