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Correction des angles en capteur numérique, IDe550 05/06/12

1. PRINCIPE ET ETALONNAGE

L'indicateur 1De550 utilisé avec des capteurs numériques CPFN-A permet d'effectuer des corrections
d'angle par I'intermédiaire de deux fonctions "Correction angle manuel" et "Correction angle
semi-auto".

Ce document a pour but de mettre en ceuvre ces deux fonctionnalités.

Pour cela on prend une installation avec un pont-bascule AMK type FT composé de deux modules de
quatre capteurs numériques chacun.

. Position capteur numérique avec
le numéro de station 01.

. Position capteur numérique avec
le numéro de station 02.

@ : Position capteur numérique avec
le numéro de station 03.

@ : Position capteur numérique avec
le numéro de station 04.

® : Position capteur numérique avec
le numéro de station 05.

® : Position capteur numérique avec
le numéro de station 06.

@ : Position capteur numérique avec
le numéro de station 07.

Q) ® ® . Position capteur numérique avec

le numéro de station 08.

Figure 1 : Photo du pont avec I'emplacement des capteurs numériques 1 a 8

Pour plus d’informations sur la

©) ©) ©) @ numeérotation des capteurs numériques
se reporter a la notice de réglage de
Figure 2 : Croquis du pont avec I'emplacement des capteurs numériques 1 a 8 I’indicateur

On effectue un paramétrage de l'indicateur avec les paramétres listés dans les Figure 3 et Figure 4.

£% Mode de fonctionnement A2 Paramétres métrologigues
Type dindicateur (01/02/03/04/05) B |Portée wi (kg & s00000Kg) | 060000
Tvpe de capteur © Mumérigue (125kHz) Echelon W1 (rmax. 500, 000kg) : 010.000
Mornbre de capteur (1 & 12) - ne Portée W2 (kg & 500000kg) - 00000
Calibre d'entrée AJD : 50 v Echelon W2 (max. 500, 000kg) - 010.000
Mombre de mesures/seconde B0 mis L CRITE I:D’_EE A _3’ L) ) - 10

. Mombre de mesdres immohiles (0 & 9) C4
Fonctionnement multi- echelle : Mon Filtrage numérique (OF may ) - an
Commutation auto W2/w1 + 0o Twpe de pesage net autorisé D TSA+PT
Fonctionnement entrée E2 Alcun Féro suiveur - o0
Mode réglementé (DIML CE) i Téro automatigue - Man
Mode d'impression : Unicaode Zéro & la mise sous tension © Maon

Figure 3 Figure 4
|ﬁARPEGEiiiﬁiSTEﬂ(
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On effectue un réglage a vide, on obtient successivement les écrans ci-dessous.

0S- mm 0S- 0S- o
L0 REGLAGE ||| REGLAGE [{EREGLAGE ]

Affichage du poids Affichage du poids Affichage du poids
2glage du ZERO

|

TRAITEMENT EN COURS

Réglage du GAIN (Masse réelle)
Réglage du GAIN (Théorigue)
Carrection fin de pente

Gravité du lieu dinstallation
Menu capteurs numeérigues

g Réglage du ZERD

+) Sortir =
Figure 5 Figure 6 Figure 7
B/G
1 REGLAGE | |_g REGLAGE

Affichage du poids

Reglage du ZERO

LA MEN W COURS
TRATEMENT BN COUR Réglage du GAIN (Masse réelle)
Réglage du GAIN (Théorigue)
g Sauvegarde EEPROM Correction fin de pente

Gravité du lieu d'installation
Menu capteurs numeériques
= -] Sortir

Figure 8 Figure 9

Puis on effectue un réglage de gain avec 20 tonnes. (10 tonnes réparties sur chaque module, voir
Figure 10, Figure 11 et Figure 12)

AOREE RO
o Ghlo Ob

Figure 10

Figure 11

On obtient successivement Ies écrans ci-dessous.

. 19990%g.. 19990zl 19990z

[0 REGLAGE ]| |[}fBrEGLAGE || |BEREGLAGE

Affichage du poids Afflchage du poids Afflchage du poids
F{eglage du ZERO —

F{eglage du GAIN (Theonque)

Gravité du lieu de réglage Waleur du poids étalon
Correction fin de pente
Gravité du lieu dinstaliation 9.81000 020000 kg
Menu capteurs numérigues
+f) Sortir = W=
Figure 13 Figure 14 Figure 15
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Affichage du poids

TRAITEMEMNT EM C

g Réglage du GAIM (Masse réelle)

Affichage du poids

2

TRAITEMEMNT EM C

Sauvegarde EEPROM

I
=

I
=

. 19990 ------- mm. 20000
[{8 REGLAGE ] | rEGLAGE || korEcLacE 1

Réglage du ZEROD
Réglage du GAIN (Masse réelle)
Réglage du GAIN (Théorigue)
Correction fin de pente
Gravité du lieu d'installation
Menu capteurs numérigues

) Sortir

Figure 16

Figure 17

Figure 18

On peut alors procéder au réglage des angles par la fonction "Correction angle manuel” ou par
la fonction "Correction angle semi-auto".

ATTENTION :

Un mauvais montage des capteurs numériques sous la charpente du pont-bascule peut entrainer une
mauvaise répartition des charges et rendre les opérations de réglage d'angle compliquées, idéalement il faut que
tous les capteurs donnent un nombre de points identique.

On peut contréler la bonne répartition des charges sur le pont-bascule a vide en langant la fonction
"Affichage angles" comme indiqué ci-dessous.

Affichage des capteurs numeérigues
LC Serial n? Serial n® M2
Ne, (pointzd | (EEPROM | tLoad cely | Coadoell status
o1 +0OO0EIET  QOOFE0TT GOUPE01 0K ez
GZ +OOO0S4EE QOO0FE01E OOOFE013 0K DEZ
a3 00008445 GOOFE110 GO0PE110 0K 063
(4 400003 QOOFERET  QOOFERET 0K 3
05 0000957 QOOFE0IZ  GOUFE032 0K 0E3
GE +OOOOS4E]D QO0FE047  GOOFE047 0K 063
a7 +OOOOS42E GOOFE17 GO0PE01 P 0K OE2
0F +00009E4 QOOFE0IE  QOOFE0E2 0K 3

Total walue +000694581

Figure 19
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2. "CORRECTION ANGLE MANUEL"

Cette fonction permet d’effectuer une correction sur un angle «trop fort» ou «trop faible» a pleine charge.

Pour cela on dépose 10 tonnes sur le capteur numérique n°1. (Réparties comme |nd|que Ci- dessous)

O ©® o | R

St St @ @ @

Figure 20 Figure 21

On constate que I'on a 14 kg en plus, il faut effectuer une correction sur I'angle n°01 de - 84 kg :
= Correction =Erreur x Portée W1l / Valeur delamasse de contrdle
=14kg x 60000kg / 10000kg =84Kkg
On utilise la fonction "Correction angle manuel"pour effectuer la correction comme indiqué ci-

" 10014°z8[ _10000"ak

10014

| O Menu capteurs numérigues |¢ﬁ Correction angle manuel |m Affichage du poids

Num?rotat?on manu. Numéra de capteur Affichage du poids en échelons
Mumerotation auto.

Affichage angles i +0 1 0 0 O 0
Carrection angle manuel . . N

Entrez le signe de la correction

Correction angle semi-auto. Négative 062 miés Foints convgrtisseurs:ﬂﬂngﬂg
..U Sartir Zero Scale 00069593  Gain Scale: 001992490
Entrez la waleur de la correction Murnéro de série indicateur:  AMK- 0001
Sce R&D MC
[€):Continuer Sortir:E
Figure 22 Figure 23 Figure 24

On déplace les 10 tonnes sur le capteur numérique n°2. (Réparties comme indiqué ci-dessous)

© | ©® ®

o e o

Figure 25

Figure 26
On constate que I'on a 20 kg en moins, il faut effectuer une correction sur I'angle n°02 de + 120 kg :

= Correction =Erreur x Portée W1 / Valeur dela masse de contrble
=20kg x 60000kg / 10000kg =120kg

On tabule la touche depuis I'écran précédent et on effectue la correction comme indiqué ci-dessous

i 9980"gal.  9980%mm:: 10000

|“'—'1 Affichage du poids |¢ﬁ Correction angle manuel |¢ﬁ Affichage du poids
Affichage du poids en échelons Numéro de capteur Affichage du poids en échelons
I . .
R . Entrez le signe de la correction i .
062 m/fs Points convertisseurs: 00102837 Pusitiva 062 més Points convertisseurs:00102826
Zero Scale: 00069593  Gain Scale: 00199840 Zero Scale: 000683610 Gain Scale: 001992490
Murnéro de série indicateur:  AMK- 0001 Entrez la waleur de la correction Murnéro de série indicateur:  AMK- 0001
Sce R&D MC m ki Sce R&D MC
[€):Continuer Sortir(E) [€): Continuer Sortir:Eg
Figure 27 Figure 28 Figure 29
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On déplace les 10 tonnes sur le capteur numérique n°3. (Réparties comme indigué ci-dessous)

© | © ®

o o [0® o

Figure 30 Figure 31

On constate que I'on a 10 kg en moins, il faut effectuer une correction sur I'angle n°03 de + 60 kg :
= Correction =Erreur x Portée W1 / Valeur de la masse de contréle
=10kg x 60000kg / 10000kg =60kg

On tabule la touche depuis I'écran précédent et on effectue la correction comme indiqué ci-dessous.

o 9990“ - 9990“'$ 10000“

[ Affichage du poids [t Correction angle manuel [&2 Affichage du poids

Affichage du poids en échelons Numéro de capteur Affichage du poids en échelons

+009990 : +010000

Entrez le sighe de la correction

062 mis Points convertisseurs:00102896 Pusitive 082 mis Points convertisseurs:001028346
Zero Scale: 00068610  Gain Scale: 00199580 Zero Scale: 00069618 Gain Scale: 001993490
Muméra de seérie indicateur:  AMK- 0001 Entrez la waleur de la correction Mumeéra de série indicateur: AMEK- 0001
Sce R&D MC m K Sce R&D MC
g
[e):Continuer SortirE [€): Continuer Sortir:Eg
Figure 32 Figure 33 Figure 34

On renouvelle I'opération en déplacant successivement les 10 tonnes sur les capteurs numériques n°4 a 8
(réparties comme indiqué ci-dessous) et en effectuant les corrections d'angle si nécessaire.

© | ©® ®

® ® | ©

Figure 35

© | © @

® ® | © ®

Figure 37

Q) ®

® ® | © ®

Figure 39

igure 40
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@@@ ®

® ® | © ®

Figure 41

5t J| st @ |0 ©

® ® | © ®

Figure 43 Figure 44

Une fois tous les angles vérifiés on sort de la fonction en tabulant la touche et l'indicateur effectue

une sauvegarde.

L0 Affichage du poids

Affichage du poids en échelons
0f g Sauvegarde EEFROM ekl
Z 1
[€): Continuer Sortir:E)
Figure 45

Remarques : On remarque que la valeur "Zero Scale" est légerement modifiée au cours des différentes
corrections d'angle. (Figure 24, Figure 29, Figure 34)
Cela vient du faite que l'indicateur corrige automatiquement la valeur de réglage du zéro lors d'une
correction d'un angle d'un capteur numérique. Dans le cas d'une grosse correction d'angle d'un
capteur numérique il peut toutefois étre nécessaire d'effectuer de nouveau I'étalonnage du pont a
vide. ("Réglage du ZERO")
De méme si des grosses corrections d'angle ont été effectuées il peut étre nécessaire d'effectuer
une deuxieéme passe de correction d'angle.
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3. "CORRECTION ANGLE SEMI-AUTO"

Cette fonction permet d’effectuer une correction sur un angle «trop fort» ou «trop faible» a la valeur de la
masse de contréle.

Pour cela on dépose 10 tonnes sur le capteur numérique n°1. (Réparties comme indiqué ci-dessous)

© | ©® ®

ot St @ @ @

Figure 46

Figure 47

On constate que l'on a 14 kg en pIus, il faut exécuter une correction sur l'angle n°01 a l'aide de la fonction

B/G I

10014 gt 10014“”

| 0 Menu capteurs numérigues |¢f'-'1 Carrection angle semi-auto. |¢ﬁ Correction angle semi-auto.
Num?rotatfon manu. Waleur du poids étalon Waleur du poids étalon
Mumérotation auto.
Affichage angles oo10000 kg 0010000 kg
Correctmn ang\e manuel Mumeéra de capteur Muméra de capteur

-.U Sort|r
Sortir:Ey Sortir:Ey
Figure 48 Figure 49 Figure 50

-------@1 " 100007

iQ‘Correction angle semi-auto. |m Correction angle semi- auto.
Waleur du poids étalon Waleur du poids étalon
. WED A 0010000 Ky
Murnéro de capteur
g Correctian [ 01]
Sortir:Eg Sortir(E)
Figure 51 Figure 52

On déplace les 10 tonnes sur le capteur numérique n°2. (Réparties comme |nd|que Ci- dessous)

© | © ®

® ® ®

Figure 53

] Figur 4
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On constate que I'on a 20 kg en moains, il faut exécuter une correction sur I'angle n°02 comme indiqué ci-

dessous.
b 9980"g b 9980 .- 9980
B/G B/G B/G

|¢f’-‘l Caorrection angle semi-auto. |Q00rrect|un angle semi-auto. |£Correct|on angle semi- auto.

waleur du poids etalon waleur du poids etalon Waleur du poids etalon
0010000 ky 0010000 kg 0010000 kg
Murnéro de capteur Muméro de capteur Murméro de capteur
SortirE Sortir:Eg Sortir:E

Figure 55 Figure 56 Figure 57

SSoooee " 100007

[tS Correction angle semi- auto.

g Correction angle semi-auto

Waleur du poids ét Yaleur du poids etalon
TRAITEMENT EM $=1 0010000 kg

Muméro de capteur

g Correction nz

Sortir:E) Sortir: g
Figure 58 Figure 59

On renouvelle I'opération en déplacant successivement les 10 tonnes sur les capteurs numériques n°3 a 8
(réparties comme indiqué ci-dessous) et en effectuant les corrections d'angle si nécessaire

© | ©® ®

® ® ®

Figure 60

© | ©® ®

® ® | ©

Figure 62 Figure 63

© | © @

® ® | ® ®

Figure 64 Figure 65
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Q) @@ ®

® ® | © ®

Figure 66

@@@ ®

® ® | © ®

Figure 68

5t J| st O |06 ©

® ® | © ®

Figure 70 Fiqure 71

Une fois tous les angles vérifiés on sort de la fonction en tabulant la touche et l'indicateur effectue

une sauvegarde.

L0 Correction angle semi-auto.
Waleur du poids étalon
TRAITEMENT EN COURS
g Sauvegarde EEFROM
Sortir:E)
Figure 72

Remarques : L'indicateur corrige automatiquement la valeur de réglage du zéro "Zero Scale" lors d'une
correction d'un angle d'un capteur numérique. Si des grosses corrections d'angle ont été effectuées
il peut toutefois étre nécessaire d'effectuer de nouveau I'étalonnage du pont a vide. ("Réglage
du ZERO")
De méme si des grosses corrections d'angle ont été effectuées il peut étre nécessaire d'effectuer
une deuxiéme passe de correction d'angle.
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NOTES :
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