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Annexe 1 : Rotor avec son kit de fixation
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Fig. 7.46. Détecteur de proximité a effet Hall et caractéristique de com-
mutation (capteur TL172 - fabricant Texas Instruments).






Annexe 2 : Dessin du bloc moto réducteur



Nomenclature du bloc moto réducteur
	33
	1
	Capteur à effet Hall (partie mobile)
	HONEYWELL 550WC7

	32
	3
	Vis F HC M4-10
	

	31
	1
	Moteur
	

	30
	1
	Roue
	Z = 53   mn = 0,5   ( = 20°

	29
	1
	Rondelle
	

	28
	1
	Coussinet
	

	27
	1
	Rondelle
	

	26
	1
	Coussinet
	

	25
	1
	Axe de roue
	

	24
	3
	Vis C HC M6-10
	

	23
	2
	Vis CLBZ M3-6
	

	22
	1
	Plaque
	

	21
	1
	Plaque
	

	20
	3
	Axe
	

	19
	6
	Ecrou H-M4
	

	18
	1
	Plaque
	

	17
	1
	Couvercle
	

	16
	4
	Vis CLBZ M4-12
	

	15
	1
	Vis sans tête HC M10-8
	

	14
	1
	Cale
	

	13
	2
	Roulement à billes
	

	12
	1
	Bâti
	

	11
	1
	Roue 
	Z = 74   mn = 1   ( = 3,25°

	10
	1
	Vis sans fin
	Z = 1 filet   mn = 1   ( = 3,25°

	9
	1
	Roue
	Z = 38   m = 0,75

	8
	1
	Roue
	Z = 38   m = 0,75

	7
	1
	Pignon
	Z = 12   m = 0,75

	6
	1
	Roue
	Z = 38   m = 0,75

	5
	1
	Pignon
	Z = 12   m = 0,75

	4
	1
	Roue
	Z = 46   m = 0,5

	3
	1
	Pignon
	Z = 12   m = 0,5

	2
	1
	Roue
	Z = 42   mn = 0,5   ( = 20°

	1
	1
	Pignon moteur
	Z = 12   mn = 0,5   ( = 20°

	Rep.
	NB
	Désignation
	Observations


 Annexe 3 : Capteur à effet Hall

L’Effet Hall
Un matériau sous forme de plaquette, généralement semi-conducteur, parcouru par un courant l (en ampères), soumis à une induction B (en Tesla) faisant un angle ( avec le courant est le siège d’ une tension VH (en volts) de direction perpendiculaire à l'induction et au courant.

VH = KH . l . B . sin (
où KH dépend du matériau et des dimensions de la plaquette.

Remarque. Les capteurs basés sur l'effet Hall peuvent être classés parmi les capteurs actifs puisque l'information est liée à une f.e.m. ; ce ne sont cependant pas des convertisseurs d'énergie car c'est la source du courant l et non le mesurande qui délivre l'énergie liée au signal.

Constitution du capteur

Le capteur à effet Hall est constitué par la sonde (plaquette généralement semi-conductrice) et par l'aimant.

L'un des éléments est fixe l'autre étant lié à l'objet mobile. Afin d'éviter les problèmes inhérents aux liaisons électriques à des circuits mobiles c'est généralement la sonde qui est fixe. Dans ce cas, pour ne pas perturber le mouvement de l'objet, la masse de l'aimant doit être relativement faible.

Types de capteurs

Il existe deux types de capteurs à effet Hall :

· Les capteurs à réponse analogique.
Ils rassemblent dans un même boîtier une sonde à effet Hall et un amplificateur de tension Hall. Ils délivrent sur leur sortie une ddp de la forme :

V0 = Vd + AVH 

avec VH : tension Hall, A : coefficient d’amplification et Vd : tension de décalage

· Les détecteurs de proximité.
Ils sont réalisés en associant à la sonde à effet Hall un trigger de Schmitt qui est un comparateur de niveau avec une hystérésis qui permet d'obtenir des transitions franches de la tension de sortie (signal TOR) pour des valeurs distinctes de l'induction normale (BN+ et BN-) selon qu'elle varie respectivement en croissant ou en décroissant (figure ci-dessous). 

L'hystérésis (BN = BN+ - BN- est généralement de quelques dizaines de mT et, étant supérieure aux inductions parasites habituelles, elle évite les basculements intempestifs que ces inductions pourraient provoquer.



[image: image2.emf]Annexe 4: Fréquence du signal du capteur à effet Hall en fonction de la tension moteur
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La parabole est fixée sur le rotor à l’aide d’un kit d’adaptation.





Le rotor est fixé sur le mât par l’intermédiaire d’une pièce assurant le réglage en déclinaison. Selon les régions, ce réglage s’effectue entre 32° et 41°.





La fixation sur le mât est constituée par deux mâchoires crantées qui bloquent l’ensemble.
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Motoréducteur





Réducteur entre le moteur et l’antenne





Aimant face à la sonde





Roue 30





Capteur à effet Hall = sonde + aimant





Tête du rotor





Signal délivré par la sonde





Moteur à CC





Sonde
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Réglage en déclinaison
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Aimant
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