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 composée d’un élément central et de trois éléments par coté.
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Al.3 Exemple de rampe axiale (33 meétres)
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ANNEXE 2 : rampe axiale

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

A_

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

« BC = A45(0).X5; e La base (x;,y1,2;) est lié au tracteur 1,
e AB = —d;.X; + h;.y; (d;.eth; constant) ; 0,000 = R %) = To 7)) ;

«AC =a; X3+ bs.¥3 (az etb constant) ;

. e La base (x3,,,25) est lié a la rampe 2,
* angle entre le faux chassis (3) et le tracteur (1) :

631(0) = (R0 %3) = (7 9%); 820(0) = (0.%2) = (o ¥2) :
» angle entre I’axe du vérin et le tracteur : °0,,(t) = xX1,%2) = V1, V2) 5
041(0 = i3 %4) = G5 ¥a)- * f,=f,=fy : coefficient de frottement visqueux

de chaque amortisseur (N.s.m™).

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




ANNEXE 3 : Diagramme des exigences

req [Modele] Rampe axiale Berthoud [ Exigences ]

: araquiraments
] sregquirements srequinements 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)
d="141" hauteur du jet id="143" jd="1.431"
Texl = "Réglage de linclinaison de la id="142" Text = "1l est nécessaire Text = "L'ampliiude de déplacement en bout
rampe possibie dans des phases de Text = “Le régiage de que |a rampe soit e de rampe ne doit pas exceder 20cm (déport
fonclionnement sur des lemains en nauteur du jel se fait plus stable passible lors anguiaire de 0.7°).
dévers. La rampe doit £tre maintenue a manueliement ou de a phase oe 5\ La rampe doit se stabliiser le pius
une hauteur fixe par rapport au sol " automatiquement " pulvérisation " < fapidement possible (<3s)."
‘areQuirements
\ / - Amortissement des oscillations
aTEqUIEEnts crequremants engendrées par un terrain accidenté
Commande de la rampe Distance de pulverisation Id="1.432"
ld="13" ld="1.4" Text="
Text = "La commande de la rampe Text = "La distance de 'Réponse harmonique:
s'opére a partir de |a cabine du pulvérisation doit s'adapter - Aucune résonance”
tracteur " aux conditions de
fonctionnement.”
\ | arequirements
arequiraments "~ Débit de pulvérisaﬁon
Prassion disponible \ :*1 d="15"
d="12" . |Text ="Le debit de
Text = "Une pompe hydraulique Réaliser une pulvérisation de prodult phytosanitaire ——|pulvérisation est adapté it
permet d'alimenter les vérins de la e I? ;;:?ﬁse davance du Uniquement pour les
e Text = "La quantité de produl puivérisée est adaptée au beson de la ' o o
Débit maximal = £0 Limin® culture, Le produit doit &tre appliqué avec la bonne dose et au bon e CONTROL"
'moment." | S
Asservissement angle e
B\ de roulis de la rampe | -
fId="16"
~ 4 “\ |Text = "La rampe doit ; T
|rester paraliéle au sol : -
: |lorsque e tracteur a un k-\l Rapidite
Ry | Stwrcamenia 1 i |mouvement de roulis " lld="46.1"
Limitation de I'encombrement des ' Respect des normes de sécurite Robustesse de la structure IText="Le temps de réponse
bras lors des phases de dd="1.8" e 12 5% doit étre inféneur 4 25"
circulation sur route Text = "Edrémilé des bras lld="17" Y
Id="11" ‘escamotable lors de contact avec le ‘Text = "Absence de fouettement
Text = “Les bras doivent &tre repliés 'sol ou un obstacle " !Imegr&hqn et protection des
i X g | canalisations.
en e'.refﬁjl pour limiter le gabarit de la !Ra cesarkciations:
= Tenue dans le tlemps des
f \ \vérins "
T R ‘ s = | sraquirsments arequiemants
Escamotage sous Maintien du bras escamotable | Stabilité Pracision
W S yen Ehoe id="181" d="163" d="162"
TSSO piage/a4piage de 12 rampe Id="182" Teat = "L'éiément de sécurité du Text = "Le systéme doit &tre Text = "Suile 3 une entrée
Id="111" Text = "L'élément de bras escamotabe ne doit pas se stable La marge de phase echelon, aucun écart n'est
Text = "Le temps de pliage/dépliage de |2 sécurité doit se déclencher sur des phases de minimum autorisée est de autorisé_La hauteur de
rampe ne doit pas exceder 105" déclencher pour un fonctionnement normal du 80°* rampe doit rester constante
effort en bout du bras tracteur quelgue soit 1a position du
escamolabile de 200N tracteur”

+-10%."




ANNEXE 4 : Modéle dynamique du systeme « SLANT CONTROL »

Modeéle du systéeme non asservi du SLANT Control
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