ANNEXE 1 : Présentation de la rampe « Axiale »

Al.1 Composants et modélisation de la rampe « Axiale » lors de la phase de déploiement
de la rampe.
La rampe est composee d’un élément central et de trois éléments par coté.
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Al1.3 Exemple de rampe axiale (33 metres)
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ANNEXE 2 : rampe axiale

A2.1 Systeme de suspension de la rampe « Axiale »
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A2.2 Parameétrage du systeme de contréle de la position angulaire de la rampe

e La base (xg, yo,Zo) est lié au sol ;

eBC = A5 (0).X5 e La base (3;, y7,7;) est lié au tracteur 1
e AB = —d;.X; + hy.y7 (d;.eth, constant) ; 0,0(0) = X0 %7) = o V1) |

eAC = a3 X3 + b3.¥3 (as et b, constant) ;

N e La base (x;,7,,2,) est lié a la rampe 2
e angle entre le faux chassis (3) et le tracteur (1) :

’

0;,(0) = X1;%3) = (V13 ¥3); 020(1) = (X0,X2) = (Yo, ¥2) ;
e angle entre I’axe du vérin et le tracteur : 0, (t) = (X1,%2) = (1, V2) ;
041(1) = (X13%4) = (13 ¥a)- o f,=f,=f4 : coefficient de frottement visqueux

de chaque amortisseur (N.s.m™).

A2.3 Modeéle 1 — modele mécanique de la suspension
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Remarque :
e Liaison entre 1 et 2 : pivot (4;Z2) ;
e Liaison entre 1 et 3 : pivot (4; 2)




ANNEXE 3 : Diagramme des exigences

req [Modéle] Rampe axiale Berthoud[ Exigences lJ

«requiraments
arequirements arequirements arequirements Amplitude maximum en bout de rampe
Controle du roulis de la rampe Réglage de la Stabilité de la rampe (sur une rampe de 32m)
=41 hauteur du jet d="143" Id="1.431"
Text = "Réglage de l'inclinaison de la Id="142" Text = "Il est nécessaire Text = "L'amplitude de déplacement en bout
rampe possible dans des phases de Text = "Le régiage de la que Ia rampe soit le de rampe ne doit pas excéder 20cm (déport
fonctionnement sur des terrains en hauteur du Jet se fait plus stable possible lors angulalire de 0.7°).
dévers. La rampe doit étre maintenue a manueliement ou de la phase de La rampe doit se stablliser le plus
une hauteur fixe par rapport au sol." automatiquement " pulvérisation ” rapidement possible (<3s) "
m
requrements Amortissement des oscillations
arequrements arequrements uilibra engendrées par un terrain accidenté
Commande de la rampe Distance de pulvérisation d="1 ‘:3 a o d="1432"
=13 a="14" Text = "Equiib Text=
Text = "La commande de |a rampe Text = "La distance de statique de la gpe,- Réponse harmonique:
s'opére a partir de la cabine du pulvérisation doit s'adapter - Aucune résonance"
tracteur." aux conditions de
fonctionnement."
«requirements
«requraments Débit de pulvérisation
Pression disponible d="15"
d="12" s Text = “Le débit de
Text = "Une pompe hydraulique Reéaliser une pulvérisation de produit phytosanitaire pulvérisation est adapté
permet d'alimenter les vérins de la =1 ?;;ﬁs_se d'avance du Uniquement pour les
:,ar:'g:b" maximale = 20 bars Text = "La quantité de produit pulvérisée est adaptée au besoin de la ;mﬁe%%de
Débit maximal = 60 L/min® cultwen.'{.'e produit doit étre appliqué avec la bonne dose et au bon e _|CONTROL"
d 'Asservissement angle .
N de roulis de la rampe | -
;'d ="6"
\ -;Text = "La rampe doit e
|rester paraliéle au sol o
. /lorsque le tracteur a un P—— Rapidité
requrements Cing e i | mouvement de roulis." d="161"
Limitation de I'encombrement des Respect des normes de sécurité Robustesse de la structure ‘ Text = "Le temps de réponse
bras lors des phases de Id="18" axiae Ly 3 5% doit &tre inférieur 2 25
circulation sur route Text = "Extrémité des bras la="1.7"
d="11" escamotable lors de contact avec le Text = "Absence de fouettement
Text = "Les bras doivent étre repliés sol ou un obstacie " Intégration et protection des
& i v canalisations.
m?‘aﬂ [ Bises o gabark de la Robustesse des articulations.
§ Tenue dans le temps des
f w\ vérins "
erequirements ) eraquirements araquirements «requirements
Escamotage sous Maintien du bras escamotable Stabilité Précision
e Ehoc Id="181" Id="163" Id="162"
Durée de pliage/dépliage de 1a rampe Id="182" Text = "L'éiément de sécurité du Text = "Le systéme doit &tre Text = "Suite & une entrée
="111" Text = "L'élément de bras escamotabe ne doit pas se stable La marge de phase échelon, aucun écart n'est
Text = "Le temps de pliage/dépliage de |a sécunité doit se déclencher sur des phases de minimum autorisée est de autorisé. La hauteur de
rampe ne doit pas excéder 10s." déclencher pour un fonctionnement normal du |80°.* rampe doit rester constante
effort en bout du bras tracteur " g quelque solt la position du
escamotable de 200N tracteur.”
+-10%."




ANNEXE 4 : Modéle dynamique du systeme « SLANT CONTROL »

Modeéle du systeme non asservi du SLANT Control
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