L’avion et son repére ANNEXE 1
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Courbes Cz = f(a) et Cz = g(Cx)

ANNEXE 2
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ANNEXE 3

Schéma cinématique du PHR
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Solidaire du PHR




Systéme de commande du PHR ANNEXE 4
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Rapports de transmission

ANNEXE 5

Contact extérieur
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Capteur Potentiométrique

ANNEXE 6

¢ Capteur Industriel 3, 5 ou 10 tours
e Linéarité + 0,1% en standard

= Longue durée de vie 100.10" cycles
= Rotatlon continue sans butéa

* Construction robuste, arbre @10

¢ Indlce de protection IP 65

Ce capteur de déplacemenl
a &1 congu pour mesurer
une rotalion allant jusqu'a
3800° (modéle 10 tours) &
Vaide d'un réducteur méca-
nique relié a un potentiomat-
re & piste plastique.

Cetla version "blindée" de
capteur & été réalisée pour
mesurer des déplacements
lindairas et rotatifs dans des
anvironnements indusltriels
sévéres, L'axe est monté sur
des roulemants A billes, le
boitier est en aluminium
peint et vemnis, et le tonnac-
teur est choisi de tella sorta
que le capteur posséde un
indice de protection IP 65.

Le systéme en rotation ast
monté sans jeu pour éviter
les contre coups.

L'axe de rotaticn est monté
sur des roulements résistant
a des efforts axiatx impor-
tants. |l est possible de mon-
tar des poulies pour chaines
ou courroies d'entrainement
directement sur |'axe.
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