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LORITZ C.P.G.E

DESCRIPTIF TECHNIQUE

CARACTERISTIQUES COMMUNES ENTRE LE SYSTEME REEL ET LE SYSTEME DIDACTISE
+ Lisse : Longueur de 2,50 m. a 3,00 m.
« Horizontalité du bras indéréglable.
+ Lyre de repos non indispensable.
- Pas de dépassement arriére. Absence de contrepoids.
+ Rapidité :
= 1344 secondes en montée.

= 1,53 5 secondes en descente
« Couleur : Capot en polyester teinté dans la masse (RAL 1021).

- Pied acier protégé par métallisation, peinture epoxy jaune

- Poids : 55 kgs.

« Alimentation : 230 V monophasé.

- Consommation en marche : 60 Watts.

+ Consommation en veille : 30 Watts.

«  Moteur tropicalisé - Limiteur de couple intégré (sur barriére industrielle)

+ Alimentation 10VCC 25 mA disponible pour accessoires (sur barriére industrielle).
« Agrément : modéle agréé par SOCOTEC.

- Commande d'ouverture : Bouton poussoir, lecteurs, émetteur radio, accepteur de jetons, etc...
(sur barriére industrielle).

CARACTERISTIQUES SPECIFIQUES AU SYSTEME DIDACTISE
+ Commande : par variateur de vitesse SCHNEIDER ATV 31
« Acquisition de la position de la lisse par capteur analogique 0-10V
« Acquisition de la vitesse du moteur par codeur incrémental
+ Acquisition du couple moteur via le variateur

« Acquisition du couple de sortie par jauge de contrainte
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LORITZ

C.P.G.E

REPERAGE DES ELEMENTS

Bielle

Manivelle

Moto-réducteur

Palier

J——
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LORITZ C.P.G.E
INTERFACE HOMME MACHINE
N/L Neutre phase 230 Vac
Uu/v/iw Alimentation moteur
Im/Iv Courant moteur / variateur
Al1/AI2/AI3 Entrées analogique du
variateur
Vp/ Op Tension potentiomeétre
Vf /[ Of Tension capteur effort
Mo1 / Mo2 A relier pour monter
De1/ De2 A relier pour descendre
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LORITZ C.P.G.E

MOTEUR ASYNCHRONE
(TYPE R 1C 2/425 M4CR)

Enroulement statorigue

Champ magnétique prodyjt par

& '
un seul enroulement Champ

magnétique
résultant
tournant 4 la
vitesse de
synchronisme

ns = T/p

Propriétés

Tension d’Alimentation 230 Vac

Fréquence d’alimentation 50 Hz

Courant nominal 0,39A

Puissance nominale 75W

Cos @ 0,93

Vitesses moteur 2700 tr/min ou 1350 tr/min
Vitesses en sortie de réducteur 22 tr/min ou 11 tr/min
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CAPTEUR DE POSITION
(157-21103)

D cv

SCHEMATIC

Le capteur est alimenté en 24 VDC

Propriétés électriques et mécaniques

Résistance 10kQ
Tolérance +20 %
Linéarité +2%

Coefficient température résistance

1+ 600 ppm/°C

Angle électrique

340° + 4°

Angle mécanique

360° continu
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LORITZ

C.P.G.E

CAPTEUR DE VITESSE ET DE POSITION

(LPD3806-600BM-G5-24C)

Codeur rotatif

Diode ,
Electroluminescente o Photodiode

Le capteur est alimenté en 5 VDC

Propriétés

Alimentation

5-24V

Résolution

600 points par trour et par phase

Nombre de phase

2 phases Aet B

Déphasage

45°

Vitesse maxi

5000 tr/min

Type de sortie

Collecteur ouvert (NPN)

Circuit intégreé

Rrvage

Dossier Technique — Barriére Sympact



LORITZ

C.P.G.E

CAPTEUR D’EFFORT
(ZFA 50KG)

Capteur de poids construit en acier nickelé, protection

IP65
Erreur combinée : 0.03 % de la pleine échelle

Capteur utilisé pour le pesage de trémies suspendues,
le contréle de charge ou la mesure de force en traction,

compression ou traction-compression

Propriétés
Capacité nominale (Cn) 50 Kg
Erreur + 0,03 %Cn

Effet de la temp. sur le zéro

+ 0.002 %Cn/°C

Effet de la temp. sur la sensibilité

+ 0.002 %Cn/°C

Plage de tension d’alimentation

1...15V

Sensibilité nominale a Cn

3 0.5 % mV/V

Plage de zéro initial +2 %Cn
Cablage Traction Cablage Compression
+ alim. + signal - signal - alim. + alim. + signal - signal - alim.
rouge vert blanc noir rouge blanc vert noir
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LORITZ C.P.G.E

FREIN MECANIQUE
(ROBA 2/100.110 28H7)

Un tour complet
cormespond &
12 Tralts.

Sur la face arriére du flasque de pression (2) des limiteurs de couple ROBA® de taille 2, sont
gravés 12 traits (24 traits sur taille 0) et 4 repéres sur I'écrou de réglage (3).

Le réglage du couple s’effectue en vissant a la main I'écrou de réglage avec rondelle d’arrét
jusqu’en butée contre les rondelles Belleville. Il faut faire coincider les repéres de I'écrou de réglage
avec les traits du flasque de pression et de ce point, visser I'écrou de réglage du nombre de traits
indiqués dans le tableau, correspondant au couple souhaité.

Un tableau de réglage est collé sur I'appareil, a partir duquel le nombre de traits a régler peut étre
déterminé en fonction du couple. Si le couple souhaité a une valeur qui se trouve entre deux positions, il
est conseillé, par prudence, de régler a la valeur de couple inférieure (tolérance positive de la force des
ressorts). Une fois le couple réglé, bloquer I'écrou de réglage en serrant la vis d’arrét (4) dans un des
trous de la rondelle d’arrét.

max

gD
@D,
Od,
@d
GH
Gu

@h

min

Limiteur de couple a friction ROBA® standard

Sous réserve de modifications

Caractéristiques techniques Taille
(Tailles 0 2 5) 0 01 1 2 3 4 5
Couples limites Type100.11_ M, [Nm] 2 - 10 6-30 14-70 | 26 - 130| 50 - 250 110 - 550 140 - 700
a la surcharge Type100.21_ M, [Nm] 10-20 30-60 70 - 130 130 - 250 250 - 550 550 -1100 700 - 1400
Vitesse de fonctionnement " n_ [min] 8500 6600 5600 4300 3300 2700 2200
Poids (en préalésé) [ka]l 0,3 0,6 0,9 1,6 3,1 54 9,0
E:““;']' By b B (B D s BOP q e & 9 H h Kk L SW s u v
Tailel 2 19 4 12 88 58 58 15 35 9 5 B7 B 3 57 50 3 67 10
3 21 L 15 115 75 72 19 45 ol 5 84 6 9.5 68 65 4 84 13
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CONDITIONNEUR DE JAUGE
(SCAIM CPJ)

+ Conditionneur de signal analogique

« Présentation en boitier pour rail DIN, boitier étanche IP65 ou carte
seule

+ jusqu'a 4 capteurs a jauges de contrainte (4 ou 6 fils)
« Alimentation +24 Vdc

- Sortie tension (+ 10 Vdc ou 0-10 Vdc) | &
. et sortie courant (4-20 mA) . EI

+ Signal d'étalonnage par shunt

Sélection capteur 4 /6 fils Sélection tension d'alimentation capteur
4/6 wire sensor selection Sensar supply voltage selection
§4.1. ot §5. §4.2. ot §5. |
\ Oooooooo l Oooo o
Bouton poussolr ‘Cal’ @@@@@@@ @@@@@
‘Cal’ push button
§4.8. &
1 2 3 4 5 8 7 —
\ oo LR
Voyant d'alimentation
Power ly led
supply 1w O O
| Connexion capteur
. P2 |l Sensor connection
=g H §4.1. et §5
Zero adjusiment P3 H i :
§‘.a. —
e
e Connexion alimentation
Sélection sensibilité capteur pr— et signal de sortle
Sensor sensitivity selection Power supply and output
§4.5. I O signal cannection
e 54.3.
—1
e ) —
Span adjustment
r =
Sélaction filtrage -1
Filtering selection O
§4.4.

Pour obtenir un signal correct sur la sortie analogique (0/10V ou To get the correct signal on the analog output (0/10V or 4/20mA), set
4/20mA), positionner le cavalier de configuration selon le tableau . the sensor sensitivily jumper according to the following table:
suivant :
Nota : The load cell sensitivity is indicated on the quality control sheet
Nota : La sensibilité du capteur est indiquée dans la fiche de attached with the load cell.

contréle jointe au capteur.

+ Position du cavalier de configuration = Positionning of confiquration jumper

3
3
Sensibilité capteur (mV/V) —} 1
Sensor sensitivity (mV/V) Position — §
Alimentation | Alimentation | Alimentation L -
capteur 3V | capteur10V | capteur 5V Jumper e g
Sensor power | Sensor power | Sensor power position R
supply 3V supply 10V supply 5V = g
0503066 | 0155020 | 0.30->0.40 X I
0.66>093 | 0.20->0.28 0.40 = 0.56 1
0.93 > 1.30 0.28 > 0.39 0.56 = 0.78 2
Exemple - Example
1.30 > 1.80 0.39 > 0.54 0.78 > 1.08 3
« Capteur 500kg avec sensibilité ZmV/V.
1.80 >2.50 | 0.54 > 0.75 1.08 > 1.50 4 Alimentation capteur : 5V
2.50 > 3.40 0.75 > 1.02 1.50 = 2.05 5 Load cell with 500kg capacity and 2m\W/V sensitivity.
3403465 | 1.02> 140 | 2.05 2.80 8 L08R cof soppl toneyss X
« Charge maximale a mesurer : 200kg pour 10V
465 > 6.50 1.40 > 1.95 2.80 > 3.90 7 Maximum load fo be measured - 200kg for 10V
6.50 > 8.80 1.95 > 2.65 3.90 > 5.30 8 +  Sensibllité pour une charge de 200kg =
8.80 > 1250 | 265> 3.75 | 5.30->7.50 9 (200kg/500kg) X 2ZmV/V = 0.8mV/IV
Pour la position X, mettre le cavalier entre 8 et 9. (?&WQ) ]furax 2mV§Nb:°(;=8mVN
For X position, put the jumper between 8 and 9. :
123456789 . Onp!awala_ma!lea:anp?;sltlons.
Position 1 TTTYET | Position X The jumper will be set in position number 3
Position 1 00000000 X position
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VARIATEUR DE VITESSE

(ATV 31)

i b DANGER

HAZARD OF ELECTRIC
SHOCK, EXPLOSION,

OR ARC FLASH.
Befory senicing, remove &
power Wt 15 mimuhet

Propriétés

Puissance moteur kW

0.75 kW

[Us] tension d'alimentation

200...240 V (- 15...10 %)

Fréquence d'alimentation

50...60 Hz (- 5...5 %)

Nombre de phases réseau

Monophasé

Gamme de vitesse

1...50

Type d'entrée analogique

Al1 tension configurable 0...10 V, tension d'entrée
30 V max, impédance 30000 Ohm

Al2 tension configurable +/- 10 V, tension d'entrée
30 V max, impédance 30000 Ohm

AI3 courant configurable 0...20 mA, impédance
250 Ohm




Initialisation

@

Départ Cycle | @ o

o
20
%

T
40 60

Descente @) wontze

T
80 100

CARTE D’ACQUISITION NI 6211

Durée dacquisition (5)

| Sauvegarde données

3 Atiente nitialisation

Nom fichier | Sorie bt

Position angulaire Moteur

Editer

Position angulaire Lisse. Editer

teur
Vitesse lisse
Tension variateur

Courbe personalisée

0 02 04

Temps (s)

[

(X

Vitesse rotation Moteur

[
Temps (s)

08 1

Vitesse rotation Lisse

Ordonnée

Temps

© Position moteur
Posi
Vitesse moteur
Vitesse lisse
Tension variateur

0 02 04

Temps (s)

06

08

Caractéristiques :

o 02

04 06

Temps (5)

08 1 0o o1

Pilotage de la carte via MATLAB

+ 16 entrées analogiques (16 bits, 250 kéch./s)

o d—

« 2 sorties analogiques 16 bits, 250 kéch./s, 4 entrées numériques, 4 sorties numériques, 2
compteurs 32 bits

« Alimentation par bus USB pour une grande mobilité ; connectivité aux signaux intégrée

« NI Signal Streaming pour des transferts de données en continu haute vitesse soutenus sur USB,
disponible en version OEM

+ Compatible avec LabVIEW, LabWindows ™/CVI et Measurement Studio pour Visual Studio.NET

- Driver NI-DAQmx et logiciel interactif d'enregistrement de données NI LabVIEW SignalExpress

LE

PFI 0/P0.0 {Entrée)
PFI /P01 {Entrée}
PFI 2/P0.2 (Entrée)
PFI 3/P0.3 {Entrée)
D GND

PFI 4/P1.0 (Sortie}
PFI 5/P1.1 {Sortia}
PFI &/P1.2 {Sortia}
PFI 7/P1.3 (Sortia)
+5V

D GND

AC D

AC1

AQ GND

AlD

Al &

Al 1
Ala
Alz
Al
AlS
Al
Al SENSE
Al 4
A1z
Al s
Ali3
Al GND
Als
Al14
AT
Al1S

il
Il
il
|l
|l
Ll

Terminaux compteurs NI-DAQmx par déefaut

Signal de compteur/timer | Numéro de broche par défaut | Nom du signal
CTR O 5RC 1 FFI O
CTR O GATE 2 PFI 1
CTR O AUX 1 FFI O
CTR 0 OUT & FFI 4
CTR O A 1 FFI O
CTR 0O Z 3 FFI 2
CTR OB 2 PFI 1
CTR 1 5RC 4 FFI =2
CTR 1 GATE 3 FFI 2
CTR 1 AUX 4 FFI 3
CTR 1 OUT 7 FFI 5
CTR 1 A 4 PFI 2
CTR 1 £ 2 FFI 1
CTR 1B 3 FFI 2
FREQ OUT = PFI &
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