Document technique DT 1                                                       Système de transport automatisé
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DOCUMENT TECHNIQUE DT2

Schéma de raccordement des différents éléments de commande :
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Variateur  de vitesse 
	Données techniques

	Type
	FSA23 II
	FSA45 II
	FSA80 II
	FSA 150 II
	FSA 200 II

	Tension d’alimentation
	16,8 à 72 V

	Puissance dissipée
	1,2 W
	1,4 W
	1,6 W
	1,6 W
	1,6 W

	Tension de commande
	+/- 10V

	Fréquence de fonctionnement
	21 kHz

	Courant de sortie maximum
	23 A / 3s
	45 A / 3s
	80 A / 3s
	150 A / 3s
	200 A / 3s

	Courant admissible
	10 A
	20 A
	40 A
	60 A
	75 A


DOCUMENT TECHNIQUE DT3

DC-Motors   

SAUER DANFOSS  

 (Bloc complet  motoréducteur 

    traction + direction)

	
	Direction
	Traction

	
	Pour une tension constante de  24V
	Pour une tension constante de  24V

	Type
	Charge
	Roue(
	Puissance moteur

	Rapport réducteur


	resistance
	Constante de couple
	Vitesse
	Puissance moteur

	Rapport réducteur

	resistance
	Constante  de couple
	Vitesse

	
	kg
	mm
	W
	
	
	mNm/A
	tr/min 
	W
	
	
	mNm/A
	tr/min 

	RNA 15
	200
	150
	140
	1/9.9
	0.31
	81.1
	2590
	140
	1/9.9
	0.31
	81.1
	2590

	RNA 21
	700
	210
	300
	1/25
	0.21
	77.4
	2590
	700
	1/24
	0.05
	83
	2590

	RNA 24
	900
	240
	400
	1/25
	0.20
	73.7
	2590
	800
	1/24
	0.04
	83.7
	2590


MOTEURS :        (vue de dessous)





DOCUMENT TECHNIQUE DT4
Potentiomètre multitours ( mode manuel)
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Codeur incrémental :

Un codeur incrémental est un générateur d’impulsions qui fournit « n » impulsions sur  2 signaux en quadrature de phase. Il est constitué d’un disque qui comporte deux pistes légèrement décalées et divisées en « n » intervalles d’angles égaux, « n » s’appelant la résolution ou nombre de points du codeur. 
Une troisième voie, la piste Z, synchrone des signaux A et B, délivre une impulsion par tour 
Le codeur seul, ne permet pas de définir la position de la tourelle, il est nécessaire de lui associer un compteur qui, après une remise à zéro, fournira une information de position par rapport à la situation où il a été initialisé. 

Cette manœuvre est appelée « Prise Origine Machine » (POM).

 Elle sera effectuée après chaque coupure secteur ou après une action sur l’arrêt d’urgence.

Caractéristiques des convertisseurs analogiques numériques (CAN)

La fonction conversion analogique-numérique consiste à transformer une grandeur électrique en une grandeur numérique N exprimée sur n bits. Cette grandeur de sortie représente, dans le système de codage qui lui est affecté, un nombre proportionnel à la grandeur analogique d’entrée.


Pleine échelle : PE : Etendue de la grandeur analogique d’entrée. (PE = Vemax -Vemin)

Résolution ou quantum : Amplitude de la plus petite variation de la tension d’entrée qui entraîne une variation de 1 du nombre en sortie et  notée q.

q =  PE / (2n )  ou  n est le nombre de bits en sortie du convertisseur
�
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Potentiomètre multitours
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Pignon du moteur de direction








Motoréducteur de direction








Pignon du potentiomètre
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Codeur incrémental 1024points/tr
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Motoréducteur de traction











N sur n bits




















Antenne de transmission
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ACC 70 





Module 


de commande et de contrôle du véhicule





Antenne AV de guidage
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(Tension ou courant)
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Variateur de direction





Direction





Codeur 1024 points /tr
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FSA 45





Variateur de Traction
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Détecteur AV de proximité à ultrasons





DU AV





Détecteur AR de proximité à ultrasons





DU AR





Antenne AR de guidage
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Braqué à gauche





Braqué à droite





Vues de dessous - Orientations extrêmes
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Moteur+réducteur


de traction


Cf. DT 3








Roue motrice


(Roue = 210 mm


Adhérence au sol


tan ( = 0,5 (mouillé)


tan ( = 1 (sec)








Moteur+réducteur


de direction


Cf. DT 3








Potentiomètre


(Mode manuel)


Cf. DT 4








Antenne avant


(Mode automatique)


Cf. DT 2








Antenne arrière


(Mode automatique)














Barre d’accouplement











Barre d’accouplement


+ Levier





Axe de pignon suiveur


Pivote dans le CHASSIS








Plaque de tourelle





Roue dentée de tourelle


Z =160, m = 1,5


FIXE / CHASSIS





Pignon de direction


Z =48, m = 1,5


Pilote la position angulaire de la roue motrice en roulant autour de la roue dentée de tourelle











    DT 4)





Pignon suiveur


Pilote l’orientation de la roue suiveuse





Pignon inverseur








Axe de tourelle


Pivote dans la roue dentée de tourelle





Guidage de la rotation du pignon inverseur


FIXE / CHASSIS





Roue suiveuse
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Engrenage inverseur








Roulette latérale (non détaillée)…
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[O1,B,C,O2] est un parallélogramme déformable…
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