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Organisation fonctionnelle et structurelle du compacteur


1. Chaîne d'informations et chaîne de puissance
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2. Analyse partielle de la chaîne de puissance

[image: C:\Users\MALLARD\AppData\Local\Temp\Pef.png]La puissance échangée entre deux composants ou sous-systèmes est le produit de deux types de grandeurs :
	- une grandeur d'effort
   	- une grandeur de flux
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Position du bélier

1. Le codeur Incrémental

	d = 51 cm --> 0.51 m	
	Vcom = 0.032m/s	  
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2. Traitement de l'information codeur
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Nombre d'impulsions comptées :  

Ligne programme :  

Comparaison : 




3. Nombre de compactages

	Compacteur presque plein : 
	Compacteur plein : 
[image: ]                                     

Appel du sous programme Nombre_compactage :  






Force de compactage
1. Acquisition
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	Descendre le Bélier U_mot > 0 			Monter le Bélier  U_mot < 0
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	Résistance de shunt : 
	U_image = 
	N_Imax  = 
                                                       


2. Traitement

Ligne programme :  
Observations et conclusion : 

Retour position initiale :
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Modification Fmaxi = 2500 N :
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wvoid loop()
{

Capt_Dech = analogRead (Capteur_Dechets) ;

while (Capt_Dech < 512 )
{
noTnterrupes ()7
digitaliirice (Beliez D,LON);
digitaldirice (Belier M,LON);

digitalirite (LED_1,LON);
delay(500);
digitalirice (LED_I,HIGH);
delay(s00);

Capt_Dech = 2n2logRead (Capteur_Dechets) ;
Distance=22;
Nombre_Inpulsions=

while ((Nombre_Impulsions < Distance ))
{
interrupts ()7
digitalirice (LED_1,LON);
digitalirite (Belier_D,AIGH);
digicaliirice (Belier M,LON);
delay(100);
}

N_Compactage=N_Compactage+1;
Distance=Nombre_Inpulsions;
Nombre_Inpulsions

while (Nombre_Impulsions<Distance)
{
interrupts ()7
digitaldirice (Belier D,LON);
digitalirice (Belier M,HIGH);
}
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