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GENERALITES

UTILISATION SERVICES ASSURES PAR LES CONTROLLERS
Les controllers sont utilisés pour le démarrage et le réglage . 2
de la vitesse de moteurs installés en général sur les engins La puissance pour laguelle on peut utiliser un controller dépend
de levage. du service qu'il doit assurer. On distingue :

— le service de démarrage avec réglage ;
TYPES DE CONTROLLERS

) . — le service d'accélération.
Les controllers, du type «a cames », comportent une série de

contacteurs distincts, ouverts mécaniquement par les cames et

f 3 us l'acti & s < . g
ermés sous I'action d'un ressort Le service de démarrage avec réglage

Les figures ci-aprés représentent, en gros plan, la manceuvre

Service pour lequel la position de la charge ou de I'engin com-
des contacteurs par les cames. P 4 4 4 ‘

mandé doit &tre réglée avec précision. Le controller fonctionne
souvent aux premiers crans. Ce service est demandé aux en-
gins de levage des fonderies, chaudronneries, halls de montage
de machines, halls de parachévement, etc...

On envisage pour ce service les fréquences de 120 et 240
enclenchements par heure.

Le service d’accélération

Service dans lequel les masses entrainées par le moteur sont
importantes et doivent &tre amenées a la vitesse désirée dans
le temps le plus court. Le controller est généralement amené

trés rapidement, parfois brutalement, & sa derniére position.

Fig. 1 Fig. 2

Controller PAC 30 ou PCC 30 Controller PAC 60 ou PCC 60 Ces conditions de travail sont, par exemple, imposées aux
(30 ampéres admissibles en durée) (60 ampeéres admissibles en durée)

controllers commandant les engins de levage des usines mé-
tallurgiques et les services auxiliaires de laminairs.

FREQUENCE DES MANCEUVRES

On envisage, pour le service d'accélération, les fréquences de
240 enclenchements par heure pour les controllers & courant
continu et 600 enclenchements par heure pour les controllers
a courant alternatif.

Les puissances correspondant 2 ces fréquences sont celles qui
figurent sur la plaque signalétique.

Fig. 3 Fig. 4
Controller PAC fzu ou PCC 120 Controller PAclgzsn ou PCC 250 = Pour d'autres fréquences de manceuvre en accélération et pour
(120 ampéres admissibles en durée) (250 ampéres admissibles en durée} le service de démarrage avec réglage, on peut calculer la
puissance du moteur & commander par le controller, en multi-
“ Il est prévu pour ces controllers un contacteur a double coupure, pliant par les chiffres ci-dessous les puissances indiquées sur

sans soufflage magnétique dans le cas de courant alternatif
(PAC 250) et avec soufflage magnétique par aimants incorporés,
dans le cas de courant continu (PCC 250).

la plaque signalétique.

[ Puissance du moteur
Nombre ! en % de la puissance
Service d’enclenche- | nominale figurant
5 aEEUrEr ments sur la plague signalétique
par heure * courant  courant
continu alternatif
Démarrage 120 130 % 150 %
avec réglage 240 110 % 120 %y
240 100 % 115 %
Fig. 5. — Controller PAC 420 ou PCC 420 Alérati 300 = 110 %
; ontroller ou Accélération ! 600 o= 100 %
| 1000 — 80 %
Ces contrellers peuvent supporter en durée 420 A sur les con-

tacteurs rotoriques.



REALISATION DES CONTROLLERS (PCC ou PAC)

CONTROLLERS PCC
pour moteurs a courant continu

Ces controllers sont normalement utilisés pour la commande de
moteurs « série » et sont construits pour trois mouvements :
translation - translation avec freinage - levage.

TRANSLATION (T)

Deux sens de marche sans freinage électrigue.

Les controllers prévus pour cette application se distinguent par
la lettre T placée a la fin de la dénomination (ex.: PCC 30-20 T).
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Le graphique fig. 6 donne les courbes de variation de la vitesse
en fonction du couple.

TRANSLATION AVEC FREINAGE (TF)

Deux sens de marche et, dans chaque sens, un premier cran
de freinage par résistance dérivée aux bornes de I'induit. Ce
controller se distingue par la lettre TF a la fin de sa dénomi-
nation (ex.: PCC 60-20 TF).
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Le graphique fig. 7 donne les courbes de variation de la vitesse
en fonction du couple.

LEVAGE (L)

la vitesse nominale
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Le graphique fig. 8 donne les courbes de variation de la vitesse
en fonction du couple. Dans le sens de la montée, le controller
commande le démarrage rhéostatique du moteur a excitation
série. Dans le sens de la descente, le controller réalise I'ali-
mentation en potentiométre de I'induit du moteur sur sa résis-
tance d'excitation. Ce controller se distingue par la lettre L a
la fin de sa dénomination (ex. : PCC 120-20 L).

INSTALLATIONS COMPLEMENTAIRES

Les schémas des controllers peuvent étre complétés par I'instal-
lation d'un contacteur de ligne, d'un frein électromagnétique.

Installation d’un contacteur de ligne (R)

L'emploi d'un contacteur de ligne ne permet pas d'augmenter
la puissance du moteur commandé, mais son installation réduit
l'usure des contacts. Il peut encore avair pour hut de protéger
le moteur par des relais provoquant le déclenchement du con-
tacteur. Il permet de réduire le développement des cables de
forte section en insérant les interrupteurs de fin de course dans
le circuit & fil fin du contacteur de ligne.

La désignation d'un controller pour I'emploi avec un contacteur
de ligne ne différe de celle du controller ordinaire correspon-
dant, que par l'adjonction de la lettre R & sa dénomination.
(Exemple : PCC 30-24 TFR).

Installation d'un frein électromagnétique

Tout controller pour moteur a courant continu permet I'instal-
lation d'un frein électromagnétique & excitation série, mais I'ins-
tallation d'un tel frein n'est plus d'application quand le moteur
peut avoir & fonctionner avec un courant réduit au point qu'il
ne puisse étre maintenu enclenché. Dans ce cas spécial, il faut
aveir recours au frein a excitation shunt.
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Deux sens de marche, avec crans symétriques, sans freinage
électrique. Le graphique fig. 9 donne les courbes de variation
de la vitesse en fonction du couple. Les controllers prévus pour
cette application se désignent par la lettre T placée aprés la
dénomination (exemple : PAC 30T).

TRANSLATION AVEC FREINAGE (TF)

Deux sens de marche avec crans symétriques et, dans chaque
sens, un premier cran de freinage par excitation monophasée
du circuit statorique. Ce controller se distingue par la lettre TF
a la fin de sa dénomination (exemple : PAC 30 TF). Le graphi-
que (fig. 10) représente les variations de la vitesse en fonction
du couple.

NOTE

un premier cran réalise le freinage a contre courant avec ali-
mentation triphasée du stator; les crans suivants réalisent le
freinage avec alimentation monophasée du stator et les der-
niers crans correspondent a la descente lancée avec alimenta-
tion triphasée. Ce controller se distingue par la lettre L & la
fin de sa dénomination (exemple : PAC 30L). Le graphique
(fig. 11) représente les courbes de variation de vitesse en fonc-

tion du couple.

INSTALLATIONS COMPLEMENTAIRES

Installation d’un contacteur de ligne

Comme les controllers pour moteurs & courant continu et pour
les mémes raisons, les controllers pour moteurs & courant tri-
phasé peuvent étre employés avec un contacteur de ligne.

La désignation d'un controller pour I'emploi avec un contacteur
de ligne ne différe de celle du controller ordinaire correspon-
dant, que par [I'adjonction de la letire R a la dénomination.

(exemple : PAC 30 TFR).
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Série

PAC - 30

CARACTERISTIOQUES GENERALES

UTILISATION : Commande des moteurs triphasés & bagues

pour engins de levage (démarrage dans les

deux sens et réglage de vitesse).

TENSION MAXIMUM : 550 V Courant alternatif 50 Hz

PUISSANCE : 5 a 12 kW

Pour puissances supérieures, voir feuille 322-25.12, 13 gt 16

COURANT ROTORIQUE MAXIMUM :

30 A (moteur: DF = 100 %)
60 %)
40 %)
25 %)

38 A (moteur : DF =
47 A (moteur : DF =
60 A (moteur : DF =

DEGRE DE PROTECTION : P 31 (suivant NBN 197 de 1959)

RENSEIGNEMENTS - TECHNIQUES

FEUILLE
CATALOGUE

4.10

Controller & cames, série PAC - 30

MOUVEMENT TYPE
Translation PAC-30-T
Translation avec freinage PAC-30-TF
Levage PAC-30-L

Service de démarrage avec réglage (1)
Nombre d’enclenchements par heure :

jusque 240 (3)

Service d'accélération (2)
Nombre d'enclenchements par heure :

jusque 600

Puissance du moteur kW

380/550 V

12
10
10

| rotor.
max. en A
(100 ) DF)

30
25
25

Puissance du moteur kW

6
5
5

220V

380/550 V

| rotor.
max. en A
(100 %0 DF)

10
8
8

25
22
22

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de I'engin doit étre réglée avec précision.
(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.
(3) Puissances de contréle nominales des controllers figurant sur la plagque signalétique.

CONSTRUCTION

Chapeau en alliage
d'aluminium coulé

Levier marqueur de crans

Bouchon a membrane
a défoncer pour le
passage des cébles

Vis de terre

Manette de commande
a boule pivotante

Cames isolantes pour la
commande des contacteurs

Coussinet en nylon moulé

Socle en alliage
d'aluminium coulé

Controller a cames, série PAC - 30 (vue capot enlevé)




EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX |

Nombre de crans Nombre maximum Poids PRIX
MOUVEMENT TYPE et fonctionnement de circuits de
(1) verrouillage au zéro kg F
Sans contacteur de ligne
Translation PAC-30-T 6a—6a 1 7,500
Translation avec freinage (2) PAC-30-TF 6a + 1b —1b + 6a 1 7,500
Levage (2) PAC-30-L S5a—1c + 2b + 2d 1 7,500
~ Avec contacteur de Ilgﬁ _ .
Translation PAC-30-TR 6a — 6a il 7,500
Translation avec freinage PAC-30-TFR 6a + 1b— 1b + 6a i 7,500
Levage PAC-30-LR 5a—1c + 2h -+ 2d 1 7,500
_ (1) Fonctionnement : o

«a» en moteur asynchrone triphasg,

«b» en freinage avec excitation monophasée du stator,

«c» en freinage triphasé a contre-courant,

«d» en descente lancée en moteur asynchrone triphasé.
(2) Ces controllers ne coupent a I'arrét que deux phases du stator au controller.

ENCOMBREMENTS

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

* Trous pointés, & forer éventuellement en installation pour fixation par la base.

a al a2 | a3 | a4| b b1 b2| b3 | b4| b5| b6| b7 | ¢ ¢l | ¢2| c3|cd4|c5|c6 |d k r
316 | 255 | 180 168 | 8 |350 272 (315) 209 23| 44| 70| 8 | 282 156 | 33| 100 58 | 50 | 166 | 9 | 16h9 | 90
: Poids | PRIX
5 Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
kg F
b s 1 Contacteur complet avec contacts
] mobile, fixe et fixe pivot 0,100
‘l'm'rr- 7.152.720-40 TA
i 2 | Contact mobile 0,014
L e 12 '
J i 7.153.006-40 TA
o 3 | Contact fixe 0,018
7.153.004-40 TA
4 Contact fixe pivot 0,013
7.153.005-40 TA

330 M 310/0266/2,5r/6
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UTILISATION : Commande des moteurs triphasés a bagues
pour engins de levage (démarrage dans les

Série PAC - 60

CARACTERISTIQUES GENERALES

deux sens et réglage de vitesse).
TENSION MAXIMUM : 550 V Courant alternatif 50 Hz

PUISSANCE : 10 & 24 kW

Pour puissances inférieures, voir feuille 322-2511
Pour puissances supérieures, voir feuille 322-2513 gt 16

COURANT ROTORIQUE MAXIMUM :
55 A (moteur : DF = 100 %)
70 A (moteur: DF = 65 %)

86 A (moteur: DF = 40 %)

110 A {moteur : DF = 20 %)

DEGRE DE PROTEGTION : P 31 (suivant NBN 197 de 1959)

RENSEIGNEMENTS - TECHNIQUES

Controller & cames, série PAC - 60

FEUILLE
CATALOGUE

417

MOUVEMENT TYPE
Translation PAC-60-T
Translation avec freinage PAC-60-TF
Levage PAC-60-L

Service de démarrage avec réglage (1)
Nombre d’enclenchements par heure :

Puissance du moteur kW

220 V

14
13
13

jusque 240 (3)

380/550 V

24
22
22

I rotor.
max. en A

a5
50
50

(100 % DF)

Service d'accélération (2)

_Jusque 600

11 19 45
10 17 40
10 17 40

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de 'engin doit étre réglée avec précision.
(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées & la vitesse désirée dans le temps le plus court.
(8) Puissances de contrdle nominales des controllers figurant sur la plaque signalétique.

Nombre d’enclenchements par heure :

Puissance du moteur kW | rotor.
] max.enA
200V | 380/550V | (100 % DF)

CONSTRUCTION

Chapeau en alliage
d’aluminium coulé

Levier marqueur de crans

Bouchon a membrane
a défoncer pour le
passage des cables

Contacteur

i Socle en alliage

Entretoise entre le
chapeau et le socle

Cames isolantes pour la
commande des contacteurs

Coussinet en nylon moulé

d’aluminium coulé

Controller a cames, série PAC - 60 (vue capot enlevé)
T TP A . S R T e e e D e S S ST 2 Ry < 7]



EXECUTIONS .POIDS ET PRIX |

Nombre de crans Nombre maximum Poids PRIX
MOUVEMENT TYPE et fonctionnement de circuits de
(1) verrouillage au zéro kg E

Sans contacteur de ligne

Translation PAC-60-T 6a — Ba i 12

Translation avec freinage (2) PAC-60-TF Ba + 1b—1b + 6a 1 12

Levage (2) PAC-60-L S5a—1c + 2b + 2d 1 12
Avec contacteur de ligne

Translation PAC-60-TR 6a —6a 1 12

Translation avec freinage PAC-60-TFR 6a + 1b—1b + Ba 1 12

Levage PAC-60-LR 5a—1¢c + 2b + 2d 1 12

(1} Fonctionnement :
«a» en moteur asynchrone triphasé,
«b=» en freinage avec excitation monophasée du stator,
« c» en freinage triphasé a contre-courant,
«d» en descente lancée en moteur asynchrone triphase.
(2) Ces controllers ne coupent a l'arrét que deux phases du stator au controller.

| ENCOMBREMENTS -

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

* Trous pointés, a forer éventuellement en installation pour fixation par la base.
a al| a2 a3 a4 b b1 | b2 b3 | b4 b5 b6 b7 ¢ cl | c2f c3| c4| c5| c6 | d k r
350 | 290 | 210 | 185 | 13 | 407 |313,5 35 2435 |25 50 |82 |10 315 |176 40, 110| 70| 73| 213| 9| 20h9 | 120

PIECES DE RECHANGE

= -] Poids PRIX
L _— Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
_ | ) kg F
i LI =3 = 7
Hh = 1 Contacteur complet avec contacts
— fixes et mobile 0,125
T 3 2 7.152.757-40 TA
I = 2 Contact fixe avec écrous
5 = —_ (deux par contacteur) 0,019
=|u:_| 7.153.004-40TA
; - '=[|H : == 3 Plaquette contact mobile
vz |l =1 — (une par contacteur) 0,007
Fase | 6.147.423-12 TA- F4
L | | 4 Entretoise
= ail 3 4 :E' (sans étiquette) 0,800
3.146.575-12 TA - F4

330 M 309/0166/2.5r/6
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CONTROLLERS

FEUILLE
CATALOGUE

4£.12

P

Controllers a cames
pour moteurs triphasés a bagues

Série PAC - 120

CARACTERISTIOUES GENERALES

UTILISATION : Commande des moteurs triphasés a bagues pour
engins de levage (démarrage dans les deux sens
et réglage de vitesse).

TENSION MAXIMALE : 550 V Courant alternatif 50 Hz

PUISSANCE : 23 a 50 kW
Pour puissances inférieures, voir feuilles 322-25.11 et 12,
Pour puissances supérieures, voir feuilles 322-25.14 et 186.

COURANT ROTORIQUE MAXIMUM :
120 A (moteur : DF = 100 %)
150 A (moteur: DF = 65 %)
190 A (moteur: DF = 40%)
240 A (moteur : DF = 20%)

DEGRE DE PROTECTION : P31 (suivant NBN 197 de 1959)

RENSEIGNEMENTS TECHNIQUES

Consulter également la feuille 322-00.20 « Directives pour le
choix des controllers »,

Service de démarrage avec réglage (1)
Nombre d’enclenchements par heure :
jusque 240

Controller a cames, série PAC - 120

Service d’accélération (2)
Nombre d'enclenchements par heure :
jusque 600 (3)

Puissance du moteur kW . rotor. Puissance du moteur kW I. rotor.

MOUVEMENT TYPE
220 V
Translation PAC-120-T 31
Translation avec freinage PAC-120-TF 28
Levage PAC-120-L 28

m
380/550 V | (100 /s DF) 220 V

ax. en A

ax. en A m
380/550 V | (100 /s DF)

50 120 26 40 100
40 110 23 33 90
40 110 23 33 90

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de I'engin doit étre réglée avec précision.
(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.
(3) Puissances nominales de contrdle figurant sur la plague signalétique des controllers.

Chapeau en alliage
d’aluminium coulé

Levier marqueur de crans

Bouchon a membrane
a défoncer pour le
passage des cables

Contacteur

Entretoise entre le
chapeau et le socle

Cames isolantes pour la
commande des contacteurs

Coussinet en nylon moulé

Socle en alliage
d'aluminium coulé

Controller & cames, série PAC-120 (vue capot enlevé)



EXECUTIOHS.OID ET PRIX

Nombre de crans Nombre maximum :
MOUVEMENT TYPE et fonctionnement de circuits de Poids PRIx
(1) verrauillage au zéro ky F
Sans X¥EE—contacteur de ligne
Translation PAC-120-T 6a — 6a 1 18
Translation avec freinage (2) PAC-120-TF 6a + 1b — 1b + 6Ba 1| 18
Levage (2) PAC-120-L 5a — 1¢c + 2b + 2d 1 18
Avec —Sams—contacteur de ligne
Translation PAC-120-TR 6a — 6a 1 18
Translation avec freinage PAC -120 - TFR 6a + 1b — 1b + 6a 1 18
Levage PAC-120-LR ba — 1c + 2b + 2d 1 18

(1) Fonctionnement :
«a» en moteur asynchrone triphasé,
«h» en freinage avec excitation monophasée du stator,
«c» en freinage triphasé a contre-courant,
«d» en descente lancée en moteur asynchrone triphasé.
(2) Ces controllers ne coupent a |'arrét que deux phases du stator

ENCOMBREMENTS

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

au controller.

* Trous pointés, a forer éventuellement en installation pour fixation par la base.

a al a2 a3 | a4 b | bl | b2 b3 | b4 | b5 | b6 (b7 | c | c1 | c2 3 c4 c5 cB6 d k r
390 330 210 225 13 | 448 355 | 35 285 25 | 60 | 875 10 (375 206 40 |140 70 @ 73 | 213 | 11 | 20h9 120
PIECES DE RECHANGE
e ' - ) Poids | PRIX
8 o g Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
kg F
r T =
L = — 1 Contacteur complet avec contacts
fixes et mobile 0,320
= 7.152.823-40 TA
2 == 2 Contact fixe avec écrous
(deux par contacteur) 0,040
= 7.153.003-40 TA
— 3 Plaquette contact mobile
(une par contacteur) 0,025
= 6.147.447-12 TA - F4
4 Entretoise
3 4=_E_- (sans étiquette) 1,500
3.146.662-12 TA - F4 I

330M402/0566/3r/17
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Controllers a cames

Série PAC - 250

CARACTERISTIOUES GENERALES

UTILISATION : Commande des moteurs triphasés a bagues pour
engins de levage (démarrage dans les deux sens
et réglage de vitesse).

TENSION MAXIMUM : 550 V courant alternatif 50 Hz

PUISSANCE : 39 & 80 kW

Pour puissances inférieures, voir feuilles 322-25.11, 12 et 13.
Pour puissances supérieures, voir feuille 322-25.16

COURANT ROTORIQUE MAXIMUM
200 A (moteur : DF — 100 %)
250 A (moteur : DF = G5 %)
300 A (moteur : DF = 40 %)
400 A (moteur : DF = 20 %)

COMMANDE MANUELLE : par volant - par manette a boule pi-
votante.

DEGRE DE PROTECTION : P 31 (suivant NBN 197 de 1959)

RENSEIGNEMENTS TECHNIOQUES

Service de démarrage avec réglage (1)
Nombre d’enclenchements par heure
jusque 240 (3)

MOUVEMENT TYPE
Puisance du moteur kW | rotor.
max. en A
220V 380/550 V (100 °/o DF)
Translation PAC-250-T 52 80 200
Translation avec freinage PAC - 250 - TF 47 72 180
Levage PAC-250-Ls 47 72 180

FEUILLE
CATALOGUE

4.13

pour moteurs triphasés a bagues

Service d'accélération (2)
Nombre d'enclenchements par heure :

jusque 600
Puisance du moteur kW | rotor.
max. en A
220 V 380/550 V | (100 %o DF)
43 67 165
39 60 150
39 60 150

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de I'engin doit &tre réglée avec précision.
(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.

(3) Puissances de contréle nominales des controllers figurant sur la plaque signalétique.

CONSTRUCTION

Manette de commandsa

Chapeau en fonte

Levier marqueur
de crans

Bouchon a membrane

a boule pivotante

Cames isolantes
pour la commande
des contacteurs

Contacteurs principaux

a défoncer pour
le passage des cébles

Contacteur
auxiliaire

Controller @ cames, série PAC - 250 (vue intérieure)

avec boite de soufflage

Socle en fonte



EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Nombre de crans - PRIX (F) PRIX (F)
MOUVEMENT TYPE et fonctionnement P:' 2 avec cde avec cde
1) g par manette par volant
Sans contacteur de ligne
Translation PAC-250-T 6a — 6a 36
Translation avec freinage (2) PAC-250-TF 6a + 1lb—1b + 6a 36
Levage (2) PAC-250-Ls 5a—1c + 2b + 2d 36
Avec contacteur de ligne
Translation PAC-250-TR 6a — Ba 36
Translation avec freinage PAC - 250 - TFR 6a + 1b—1b + 6a 36
Levage PAC - 250 - LsR 5a—1c + 2b + 2d 36

(1) Fonctionnement :

«a» en moteur asynchrone triphasé,

«b» en freinage avec excitation monophasée du stator,

«c» en freinage triphasé a contre-courant,

«d» en descente lancée en moteur asynchrone triphasé.
(2) Ces controllers ne coupent a I'arrét que deux phases du stator au controller.
Nombre maximum de circuits de verrouillage au zéro : 1.

ENCOMBREMENTS

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

a | a a | a ay b | b | b by | by | bs | b | g
385 | 325 300 | 210 13 595 | 502 | 35 432 | 25 | s27 | 13 | &7
by | by | ¢ ¢ ) &g | o €7 p | 4 | x | |
568 | 93 | 615 330 60 240 | 180 150 250 | 12 | 209 | 120 | —
Poids PRIX
Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
kg F
— Contacteur principal complet avec
boite de soufflage, type 250 A cc (*) 0,435
P.145.343 - 12TA - F 4
1 Contacteur auxiliaire complet 0,100
7.152.720 - 40 TA
Piéces de rechange pour dito :
2 Contact mobile - 7.153.006 - 40 TA 0,014
3 Contact fixe - 7.153.004 - 40 TA 0,018
4 Contact fixe-pivot - 7.153.005 - 40 TA 0,013
(*) Ce contacteur ne se remplace que complet.

330 M 307/1165/6,5/16
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Controllers a cames
6001 - MARCINELLE pour moteurs triphasés a bagues

Série PACm - 60

CARACTERISTIOUES GENERALES

UTILISATION : Commande des moteurs triphasés a bagues
pour engins de levage (démarrage dans les deux
sens et réglage de vitesse).

TENSION MAXIMUM : 550 V courant alternatif 50 Hz

PUISSANCE : 10 & 24 kW
Pour puissances supérieures, voir feuille 322-25.23a.

COURANT ROTORIQUE MAXIMUM :
55 A (moteur : DF = 100 %)
70 A (moteur : DF = 65 %)
86 A (moteur : DF = 40 %)
110 A (moteur : DF = 20 %)

COMMANDE : manuelle par volant
manuelle par levier & boule pivotante

DEGRE DE PROTECTION : P54 (suivant NBN 197 de 1959)

j Controller a cames, série PACm - 60
RENSEIGNEMENTS TECHNIOUES

Service de démarrage avec réglage (1) Service d’accélération (2)
Nombre d’enclenchements par heure : Nombre d’enclenchements par heure
jusque 240 (3) jusque 600
MOUVEMENT TYPE
Puissance du moteur kW I rotor. Puissance du moteur kW I rotor.
max. en A max. en A
220 V 380/550 V | (100 % DF) 220 V 380/550 V | (100 °/ DF)
Translation PACm-60-T 14 24 55 11 19 45
Translation avec freinage PACm-60-TF 13 22 50 10 17 40
Levage PACm-60-Ls 13 22 50 10 17 40

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de I'engin doit &tre réglée avec précision.
(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.
(3) Puissances de contrdle nominales des controllers figurant sur la plaque signalétigue.

CONSTRUCTION

Boitier blindé

en tole d’acier Levier marqueur de crans

Cames isolantes pour la

Verrouillage électrique
commande des contacteurs

eventuel

Entretoise
avec cloisonnement
des contacteurs

Contacteurs

Coussinet en

Empreinte a défoncer
matiere moulée

pour passage des cables

Vue intérieure du controller PACm - 60, avec commande par volant



EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Nombre de crans Poid PRIX (F) PRIX (F)
MOUVEMENT TYPE et fonctionnement :' - avec cde avec cde
@D] g par volant par manette
Sans contacteur de ligne
Translation PACm-60-T Ga — 6a 21
Translation avec freinage (2) PACm-60-TF 6a + 1b — 1b + 6a 21
Levage (2) PACm-60-Ls Ba — 1c + 2b + 2d 21
Avec contacteur de ligne
Translation PACm -60-TR 6a — 6a 21
Translation avec freinage PACm - 60 - TFR 6a + 1b — 1b + Ba 21
Levage PACm - 60 - LsR 5a — 1c + 2b + 2d 21
(1) Fonctionnement : Nombre maximum de circuits de ver-
«a» en moteur asynchrone triphase, rouillage au zéro : 1
«b=» en freinage avec excitation monophasée du statar, Nombre de contacteurs : 16
«c» en freinage triphasé & contre-courant, Renseignements sur demande pour
«d» en descente lancée en moteur asynchrone triphasé. controllers avec 20- 24 - 28 contacteurs.
(2) Ces controllers ne coupent a I'arrét que deux phases du stator au controller.

ENCOMBREMENTS

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

a al * a2
450 350 50
a3 at b
275 225 700
b! b2 b3
550 ' 100 50
bt ' b5 | bé
85 | 115 I 140
c cl c2
250 30 | 190
c3 I ct =
55 | 70 -
D I m I r
250 M10 120
* Fixation du boitier
Poids PRIX
;E“- Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
| ——
kg F
| m——
= 1 Contacteur complet avec contacts
| fixes et mobile 0,125
7.152.757-40 TA
= 2 Contact fixe avec écrous
= (deux par contacteur) 0,019
7.153.004-40 TA
s 3 Plaquette contact mobile
— (une par contacteur) 0,007
6.147.423-12 TA - F4
. 4 Entretoise avec cloisonnement
4 1 (sans étiquette) 0,800
3.146.575-12 TA - F4

330 M 302/0985/6/16




CONTROLLERS BLINDES AT
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Controllers a cames

6001 - MARCINELLE pour moteurs triphasés a bagues

Série PACm -120

CARACTERISTIQUES GENERALES

UTILISATION : Commande des moteurs triphasés a bagues
pour engins de levage (démarrage dans les deux
sens et réglage de vitesse).

TENSION MAXIMUM : 550 V courant alternatif 50 Hz

PUISSANCE : 23 a 50 kW
Pour puissances inférieures, voir feuille 322-25.22a.

COURANT ROTORIQUE MAXIMUM
120 A (moteur : DF = 100 %)
150 & (mcteur : DF = 65 %)
190 A (moteur : DF = 40 %)
240 A (moteur : DF = 20 %)

COMMANDE : manuelle par volant
manuelle par levier & boule pivotante

DEGRE DE PROTECTION : P54 (suivant NBN 197 de 1959)

3 Controller & cames, série PACm-120
RENSEIGNEMENTS TECHNIQUES

Service de démarrage avec réglage (1) Service d’accélération (2)
Nembre d’enclenchements par heure : Nombre d'enclenchements par heure
jusque 240 (3) jusque 600
MOUVEMENT TYPE
Puissance du moteur kW I rotor. Puissance du moteur kW | rotor.
max. en A max. en A
220 V 380/550 V | (100 % DF) 220 V 380/550 V | (100 % DF)
Translation PACm-120-T 31 50 120 26 40 100
Translation avec freinage PACm -120-TF 28 40 110 23 33 90
Levage PACm -120-Ls 28 40 110 23 33 90

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de I'engin doit étre réglée avec précision.
(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.
(3) Puissances de contréle nominales des controllers figurant sur la plague signalétique,

CONSTRUCTION

Boitier blindé

2 % i n
e Levier marqueur de crans

Cames isaolantes pour la Verrouillage électrique

commande des contacteurs éventuel
Entretoise
avec cloisonnement Contacteurs

des contacteurs

Coussinet en
matiére moulée

Empreinte a défoncer
pour passage des cables

Vue intérieure du contraller PACm - 120, avec commande par volant



EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Nombre de crans Poii PRIX (F) PRIX (F)
MOUVEMENT TYPE et fonctionnement :‘ s avec cde avec cde
(M 4 par volant par manette
Sans contacteur de ligne
Translation PACm -120-T G6a — Ga 50
Translation avec freinage (2) PACm-120-TF 6a + 1b — 1b + 6a 50
Levage (2) PACm -120-Ls ba — 1¢c + 2b + 2d 50
' Avec contacteur de ligne
Translation PACm-120-TR 6a — 6a 50
Translation avec freinage PACm-120-TFR 6a + 1h — 1b + 6a 50
Levage PACm - 120 - LsR 5a — 1c + 2b + 2d 50
(1) Fonctionnement : Nembre maximum de circuits de ver-
«a» en mateur asynchrone triphasé, rouillage au zéro : 1
« b » en freinage avec excitation monophasée du stator, Nombre de contacteurs : 16
«c» en freinage triphasé & contre-courant, Renseignements sur demande pour
«d» en descente lancée en moteur asynchrone triphasé. controliers avec 20-24-28 contacteurs.
(2) Ces controllers ne coupent a ['arrét que deux phases du stator au controller.

ENCOMBREMEN

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

a I al * a2
450 350 50
ad a4 b

275 l 225 | 700
|
|
|

b1 b2 b3
550 100 | 50
bt | b5 b

c ’ ¢l l c2

250 30 ‘ 190
& ] el | il
55 l 70 —_ )
D m ’ r

250 M10 . 120

* Fixation du boitier

==

Poids PRIX
Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
kg F
1 Contacteur complet avec contacts
fixes et mobhile 0,320
7.152.823-40 TA
2 Contact fixe avec écrous
(deux par contacteur) 0,040
7.153.003-40 TA
3 Plaguette contact mobile
(une par contacteur) 0,025
6.147.447-12 TA - F4
4 Entretoise avec cloisonnement
(sans étiquette) 1,600
3.146.562-12 TA - F4

330 M 305/0965/6/16




FEUILLE
CATALOGUE
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s.p.r.l.
rue des Forgerons, 29

6001 - MARCINELLE

Série PCC 30

CARACTERISTIQUES - GENERALES

UTILISATION : Commande des moteurs a courant continu pour engins
de levage (démarrage dans les deux sens et réglage de la vitesse).

TENSION MAXIMUM : 550 V courant continu.

PUISSANCE : 3 a 6 kW.
Pour les puissances supérieures, veuillez consulter les feuilles
322-15.07, 08, 09 et 11.

EXECUTIONS : Les controllers peuvent étre commandés :
— par manette

— par volant

— par tirette, avec rappel automatique a la position zéro.

DEGRE DE PROTECTION : P 31 (suivant NBN 197 de 1959).

RE"SEIGNEMENTS TECHNIOUES J Controller a cames, série PCC 30

Consulter également la feuille 322-00.20 "Directives pour le choix des controllers”.

Service de démarrage avec réglage (1) Service d’accélération (2)
Nombre d’enclenchements par heure : jusque
240 enclenchements
MOUVEMENT FYRE jusque 120 jusque 240 | par heure (9

DE CONTROLLER
PUISSANCE DU MOTEUR EN KW

220 V 440/550 V 220 V 440/550 V 220V 440/?597V

Translation PCC30-20T 3] B 5 45 4,5 4
Translation avec freinage PCC 30 - 20 TF 45 4 4 3,5 3,5 3
Levage PCC 30-201L 4,5 4 4 3.5 3.5 3

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de I'engin doit étre réglée avec précision.
(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.
(3) Puissances nominales de contrdle figurant sur la plaque signalétique des controllers.

Chapeau en alliage
| d'aluminium coulé

Manette de commande
a boule pivotante

Bouchon a membrane
a défoncer pour
le passage des cables

Contacteur

Cames isolantes
pour la commande
des contacteurs

Support
| avec cloisonnement
‘ des contacteurs

Socle en alliage
d’aluminium coulé |

en nylon moulé

1
‘ Coussinet

Controller PCC 30 commandé par manette (vue intérieure).



EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Coniroller pour moteur série (1) avec possibilité de raccordement a un frein électromagnétique (exc. série ou shunt)
Poids (kg) avec Cde PRIX (F) avec commande
Tisee Excitation] Nombre de crans *
Megwement de controller Au , - ” manette/ par par par par
frein () | fonctionnement (%) volant tirette | manette | volant tirette
Sans contacteur de ligne
" PCC30-20T série 6a-6a 1 8 14
Translation | pgc 30 - 24 TD shunt 6a-6a 1 9 15
Translation PCC 30- 20 TF série 5a+lc-1c+ba 1 8 14
avec freinage PCC 30 - 24 TFD shunt 5atlc-1c+5a d 9 15
PCC 30-201L série 6a-6b 1 8 14
Levage PCC 30 - 24 LD shunt Ba-6b 1 9 15
Avec contacteur de ligne
: PCC 30 - 24 TR série 6a-6a 2l 9 15
Translation | pEc 30 - 28 TRD shunt 6a-6a 1 10 16
Translation PCC 30 - 24 TFR série 5a+lc-1c+5a 2 9 16
avec freinage | PCC 30 - 28 TFRD shunt Satlc-1c+5a 1 10 16
o— PCC 30 - 24 LR série 6a-6b 1 9 15
PCC 30 - 28 LRD shunt 6a-6b 1 10 16
* Nombre maximum des circuits de verrouillage au zéro. ]
(1) Pour la commande des moteurs & excitation compound ou shunt, on utilisera le controller pour emploi avec frein shunt; ['excitation
shunt est 4 insérer 4 la place de I'enroulement d'excitation du frein ou en dérivation sur cet enroulement.
(?) Le frein a excitation série doit pouvoir enclencher pour un courant d'excitation égal 2 60 % du courant nominal et rester enclenché
pour un courant égal a 10 % du courant nominal.
(3 Crans de fonctionnement : "a" = en moteur série. )
"k = potentiométrique {induit alimenté en potentiométre).
"¢" = en moteur série avec I'induit shunté par une résistance.

ENCOHBRE“E Cotes communes
DIMENSIONS EN MILLIMETRES a al az as a4 -
316 255 180 168 8
b2 ba bs be b7 bs
315 23 44 70 8 60
c c1 c2 c3 ca cs
282 156 33 100 58 50
c6 D d k r -
166 160 9 16h8 90
Cotes variables
Types b b1 bz be
PCC 30 - 20 394 | 316 | 253 | 376
PCC 30 - 24 438 | 360 | 297 | 420
PCC 30 - 28 482 | 404 | 341 | 464
COMMANDE PAR TIRETTE
Le controller est disposé horizontalement.
Longueur du céble : environ 8 m.
Dispositif d'enroulement du cable : diame-
tre : 190 mm - hauteur : 95 mm.
. Poids PRIX
| Rep. DESIGNATION unitaire unitaire
= kg F
SR 1 Contacteur complet avec les 3 contacts 0,100
= (mobile, fixe et fixe-pivot)
|_- (7.152.720 - 40 TA)
— boosE
!'_rm'rrg 2 Contact mobile (7.153.006 - 40 TA) 0,014
LLALLLE R ;
rwgJ W=s 3 Contact fixe (7.153.005 - 40 TA) 0,018
s R
-ME‘“_M 5 4 Contact fixe-pivot (7.153.005 - 40 TA) 0,013
‘ £ - Socle avec dé pour aimant de soufflage 0,040
= (7.152.721 - 12 TA - F 4)
5 Aimant de soufflage 0,040
(6.148.443 - 12 TA- F 4)

330M403/0666/6/5




FEUILLE
CATALOGUE

4.271

-.r.l.

rue des Forgerons, 29
6001 - MARCINELLE

Seérie PCC 60

CARACTERISTIQUES GENERALES

UTILISATION : Commande des moteurs 4 courant continu pour engins
de levage (démarrage dans les deux sens et réglage de la vitesse).

TENSION MAXIMUM : 550 V courant continu.

PUISSANCE : 5 4 12 kW.
Veuillez consulter la feuille 322-15.06 pour les puissances inférieures
et les feuilles 322-15.08, 09 et 11 pour les puissances supérieures.

EXECUTIONS : Les controllers peuvent étre commandés :
— par manette

— par volant

— par tirette, avec rappel automatique a la position zéro.

DEGRE DE PROTECTION : P 31 (suivant NBN 197 de 1959).

REHSE'GNEMENTS TECH“IOUES Controller & cames, série PCC 60

Consulter également la feuille 322-00.20 "Directives pour le choix des controllers”.

Service de démarrage avec réglage (%) Service d’accélération (2)
Nombre d'enclenchements par heure : jusque
TYPE | 240 enclenchements
MOUVEMENT jusque 120 jusque 240 | h 3
DE CONTROLLER i s | ibeiaeky

PUISSANCE DU MOTEUR EN KW
220 V 440/550 V 220 V 440/550 V 220 V 440/550 V

Translation PCC60-20T 8 49 6,5 9,6 6 e]
Translation avec freinage PCC 60 - 20 TF 6 9 5 7.5 5 7
Levage PCC 60-20L 6 9 5 Tk 5 )

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de 'engin doit étre réglée avec précision.
(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.
(3 Puissances nominales de contrdle figurant sur la plaque signalétique des controllers.

Chapeau en alliage
d'aluminium coulé

j ‘ Bouchon & membrane
4 défoncer pour
le passage des cébles

Contacteur
| i=see o o n.

Support
avec cloisonnement
des contacteurs

Sis LRSS,

Cames isolantes
pour la commande
des contacteurs

| Coussinet
en nylon moulé

Socle en alliage
d'aluminium coulé

Controller PCC 60 commandé par manette (vue intérieure).



EXECUTIONS .POIDS ET PRIX

Controller pour moteur série (1} avec possibilité de raccordement a un frein électromagnétique (exc. série ou shunt)

_ Poids (kg) avec Cde PRIX (F) avec commande
T Excitation = Nombre de crans
Mouvement ypes du et x
de controller frein (2) : 2) manette/ par par par par
ren fonctionnement ( volant tirette manette volant tirette

Sans contacteur de ligne
g PCC60-20T série 6a-6a 1 14 20
Travslation | peg 6o -~ 241D shunt 6a-6a 1 16 29
Translation PCC 60 - 20 TF série S5at+lic-1ct+tbha 1: 14 20
avec freinage PCC 60 - 24 TFD shunt S5atlc-1c+5a 1 16 22
Levage PCC 60 - 20 L série 6a-6b 1 14 20
PCC 60 - 24 LD shunt 6a-8b 1 16 22

Avec contacteur de ligne
i PCC 60 - 24 TR série 6a-6a 1. 16 22
Translation | 5EG 60 - 28 TRD shunt 6a-6a 1 18 24
Translation PCC 60 - 24 TFR série S5atlc-1ctb5a 2 16 29
avec freinage | PCC 60 - 28 TFRD shunt Sat+lc-1c+ha 1 18 24
i PCC 60 - 24 LR série 6a-6b 1 16 22
PCC 60 - 28 LRD shunt 6a-6b 1 iB 24

*  Nombre maximum des circuits de verrouillage au zéro.
(1) Pour la commande des moteurs & excitation compound cu shunt, on utilisera le controller pour emploi avec frein shunt; |'excitation
shunt est a insérer a la place de I'enroulement d'excitation du frein ou en dérivation sur cet enroulement.
(2) Le frein a excitation série doit pouvoir enclencher pour un courant d'excitation égal a2 60 % du courant nominal et rester enclenché
pour un courant égal a 10 % du

(3) Crans de fonctionnement : "a"

courant nominal.
en moteur serie.
potentiométrique (induit alimenté en potentiométre).

en moteur série avec l'induit shunté par une résistance.

Cotes communes
DIMENSIONS EN MILLIMETRES T a1 a2 as. a4 -
350 290 210 185 13
b2 ba bs be b7 bs
35 25 50 82 10 68
(o3 ci c2 c3 c4 C5
315 176 40 110 70 73
c6 D d k r =
213 250 9 20h9 120
Cotes variables
Type b b1 b3 bo
PCC 60 - 20 457 | 363,5! 293,5| 4315
PCC 60 - 24 507 | 413,5| 343,5| 481,5
PCC 60 - 28 557 | 4635 3935 531,5
COMMANDE PAR TIRETTE
Le controller est disposé horizontalement.
Longueur du cable : environ 8 m.
Dispositif d'enroulement du cable : diame-
tre : 190 mm - hauteur : 95 mm.
y Poids PRIX
Rep. DESIGNATION unitaire unitaire
kg F
1 Contacteur complet avec contacts fixe et 0,125
mobile (7.152.757 - 40 TA)
2 Contacteur fixe avec écrou - deux par 0,019
contacteur (7.153.004 - 40 TA)
3 Plaguette contact mobile - une par 0,007
contacteur (6.147.423 - 12 TA - F 4)
4 Support intercalaire, sans étiquette :
3.146.579 - 12 TA - F 4 pour PCC 60 - 20 1
3.146.580 - 12 TA - F 4 pour PCC 60 - 24 1,150
3.146.581 - 12 TA - F 4 pour PCC 60 - 28 1,300
5 Aimant de soufflage
(6.148.442 - 19 TA - F 4) 0,070

330M404/0666/6/5




FEUILLE
CATALOGUE

4.22

-.r.l.

rue des Forgerons, 29
6001 - MARCINELLE

Série PCC 120
CARACTERISTIQUES GEN LES

UTILISATION : Commande des moteurs a courant continu pour engins
de levage (démarrage dans les deux sens et réglage de la vitesse).

TENSION MAXIMUM : 550 V courant continu.

PUISSANCE : 9 4 22 kW.

Veuillez consulter les feuilles 322-15.08 et 07 pour les puissances
inférieures et les feuilles 322-15.00 et 11 pour les puissances supé-
rieures.

EXECUTIONS : Les controllers peuvent étre commandés :
— par manette

— par volant

— par tirette, avec rappel automatique & la position zéro.

DEGRE DE PROTECTION : P 31 (suivant NBN 159 de 1959).

RENSEIG"EMENTS TECHHIOUES Controller a cames, série PCC 120

Consulter également la feuille 322-00.20 *Directives pour le choix des controllers”.

Service de démarrage avec réglage (3 Service d’accélération (%)
Nombre d'enclenchements par heure : jusque
_— 240 enclenchements
MOUVEMENT TYPE _jusque 120 jusque 240 par heure ()

DE CONTROLLER — e i
PUISSANCE DU MOTEUR EN KW

220V | 440/550V | 220V | 440/550V | 220V | 440/550 V

Translation PCC 120-20T 14 o0 11,5 18 11 17
Translation avec freinage PCC 120- 20 TF 11 17 95 15 g9 ‘ i4
Levage PCC 120-201L 11 17 9,5 15 9 ; 14

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de I'engin doit étre réglée avec précision.
(2} Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.
(3 Puissances nominales de contréle figurant sur la plaque signalétique des controllers.

'CONSTRUCTION

Chapeau en alliage
| d’aluminium coulé

Levier marqueur de crans |

Bouchon a membrane
‘ a défoncer pour
le passage des céables

Contacteur

Cames isolantes
pour la commande
des contacteurs

I | Support
| avec cloisonnement
des contacteurs

Socle en alliage

i Coussinet
| d'aluminium coulé

en nylon moulé

Controller PCC 120 commandé par manette (vue intérieure).



EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Controller pour moteur série (1) avec possibilité de raccordement & un frein électromagnétique (exc. série ou shunt)
Poids (kg) avec Cde PRIX (F) avec commande
Types Excitation, Nombre de crans -
Ll de controller e . 2 manette/ par par par par
frein (2) fonctionnement (3) volant tirette manette volant tirette
Sans contacteur de lignhe
; PCC 120-20T série 6a-6a 1 19 31
Translation | pee 190 - 24 TD shunt 6a-6a 1 22 34
Translation PCC 120 - 20 TF série batlc- 1lgt+Ha 1 19 31
avec freinage | PCC 120 - 24 TFD shunt S5at+lec-1c+ba 1 22 34
Levage PCC120-20L série 6a-6b 1, 19 31
PCC 120 - 24 LD shunt 6a-6b 1 22 34
Avec contacteur de ligne
: PCC 120 - 24 TR serie Ba-6a 1 22 34
Translation | b 120 - 28 TRD shunt 6a-6a 1 25 37
Translation PCC 120 - 24 TFR série S5atlc-1lctba 2 22 34
avec freinage | PCC 120 - 28 TFRD shunt bat+lc-1ct+ba AL 25 37
Levage PCC 120 - 24 LR série 6a-6b ak 22 34
PCC 120 - 28 LRD shunt 6a-6b q. 25 37
*  Nombre maximum des circuits de verrouillage au zéro.
(1) Pour la commande des moteurs a excitation compound ou shunt, on utilisera le controller pour emploi avec frein shunt; ['excitation
shunt est a insérer a la place de I'enroulement d'excitation du frein ou en dérivation sur cet enroulement.
(3) Le frein 4 excitation série doit pouvoir enclencher pour un courant d’excitation égal 4 60 % du courant nominal et rester enclenché
pour un courant égal & 10 % du courant nominal.
(3) Crans de fonctionnement : "a” = en moteur série.
"b" = potentiométrique (induit alimenté en potentiométre).
"¢" = en moteur série avec l'induit shunté par une résistance.
ENCOMBREMENTS Goteveommuncs
; DIMENSIONS EN MILLIMETRES = o as as a4 _
390 330 210 225 13
bz b4 bs bs b7 bs
35 25 60 87,5 10 68
c c1 c2 c3 c4d c5
375 206 40 140 70 73
c6 D d k r =
213 250 i1 20h9 120
Cotes variables
TYPE b b1 bs be
PCC 120 - 20 508 | 415 | 345 | 483
PCC 120 - 24 568 475 405 | 543
PCC 120 - 28 628 | 535 | 465 | 603
COMMANDE PAR TIRETTE
Le controller est disposé horizontalement.
Longueur du céble : environ 8 m.
Dispositif d'enroulement du cable : diame-
tre : 350 mm - hauteur : 85 mm.
) Poids PRIX
Rep. DESIGNATION unitaire unitaire
‘=-<E kg F
- 1 =
i.. - 1 Contacleur complet avec contacts fixe et
= mobile (7.152.823 - 40 TA) 0,320
=" 2 Contact fixe avec écrou - deux par
2 — contacteur (7.153.003 - 40 TA) 0,040
I e 3 Plaquette contact mobile - une par
3 ;[% contacteur (6.147.447 - 12 TA - F 4) 0,025
) = 4 Support intercalaire, sans étiquette
| = 5.154.309 - 12 TA - F 4 pour PCC 120 - 20 1,700
5 i — 5.154.310 - 12 TA - F 4 pour PCC 120 - 24 1,950
: 4 :E_, 5.154.311 - 12 TA - F 4 pour PCC 120 - 28 2,200
' . 5 Aimant de soufflage
(6.148.444 - 12 TA- F 4) 0,100

330M405/0666/6/5



CONTROLLERS
s.p.r.l. :
rue des Forgerons, 29

Controllers a cames
6001 - MARCINELLE

pour moteurs a courant continu

Série PCC 250

CARACTERISTIOUES GENERALES

UTILISATION : Commande des moteurs & courant continu pour

engins de levage (démarrage dans les deux sens
et réglage de la vitesse)

TENSION MAXIMUM : 550 V courant continu

PUISSANCE : 18 & 55 kW

Pour les puissances inférieures, vair feuilles 322-15.06, 322-15.07
et 322-15.08.

Pour les puissances supérieures, voir feuille 322-15.11.

COMMANDE MANUELLE : par volant - par manette & boule pi-
votante.

DEGRE DE PROTECTION : P 31 (suivant NBN 197 de 1959).

RENSEIGNEMENTS TECHNIOUES

Service de démarrage avec réglage (1)
Nombre d’enclenchements par heure :

FEUILLE
CATALOGUE

4.23

Service d’accélération (2)
jusque 240 enclen-

TYPE
MOUVEMENT DE jusque 120 jusque 240 (3) (4 chements par heure
CONTROLLER PUISSANCE DU MOTEUR EN KW
220 V 440/550 V 220 V 440/550 V 220 V 440/550 V
Translation PCC 250 - T 30 55 24 23 42
Translation avec freinage = PCC 250 - TF 23 43 19 18 34
Levage PCC 250 - L 23 43 19 18 34

(1) Service dans lequel la position de la charge ou de I'engin doit étre réglée avec précision.

(2) Service dans lequel les masses entrainées sont importantes et amenées a la vitesse désirée dans le temps le plus court.

(3) Puissances de contrdle nominales des controllers figurant sur la plaque signalétique.
(4) Pour les fréquences supérieures, adopter les controllers avec contacteurs de ligne.

CONSTRUCTION

Chapeau en fonte

Levier marqueur
de crans

Bouchon a membrane

a défoncer pour
le passage des cébles

Contacteur
auxiliaire

Controller PCC 250 commandé par manette - Vue intérieure

Manette de commande
a boule pivotante

Cames isolantes
pour la commande
des contacteurs

Contacteurs principaux
avec boite de soufflage

Socle en fonte



EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Controller pour mateur série (1) avec possibilité de raccordement & un frein électromagnétique (exc. série ou shunt)
Excitation . PRIX (F) PRIX (F)
Mouvement Typles “de du N:mh;:e ge cra;ls Be‘ * P:'ds avec cde avec cde
controller frein () onctionnement (3) g par Maniette il voTant
Sans contacteur de ligne
Translatioi PCC250-16-T série 6a —6a 1 37
PCC250-16-TD shunt 6a — Ba a7
Translation PCC250-16 - TF série 5a + 1c—1c + 5a | 1 | 37 |
avec freinage PCC 250 - 16 - TDF shunt 58 + Te—1t = 5a 37
o PCC250-16-L série 6a— 6a ’ 37 |
aiag PCC 250 - 16 - LD shunt 6a— 6a 37
Avec contacteur de ligne
——— PCC 250-16-TR série 6a — Ba | 1 37 [
: PCC 250 - 16 - TRD shunt 6a — 6a 87 |
Translation PCC250-16-TFR série I 5a - 1c—1c -+ 5a | 1 | 37 |
avec freinage PCC 250 - 16 - TFRD shunt 5a + 1c—1c + 5a | 37
i PCC 250 - 16 - LR série | 6a — 6b l " | 37 ’
9 PCC 250 - 20 - LRD shunt 6a— 6b 39
*  Nombre maximum des circuits de verrouillage au zéro.
(1) Pour la commande des moteurs & excitation compound ou shunt, on utilisera le controller pour I'emploi avec frein shunt;
I’excitation shunt est & insérer a la place de I'enroulement d'excitation du frein ou en dérivation sur cet enroulement.
(2) Le frein a excitation série doit pouvoir enclencher pour un courant d'excitation égal & 60 % du courant nominal et rester
enclenché pour un courant égal & 10 % du courant nominal,
(3) Crans de fonctionnement : "a" = en moteur série.
b’ = potentiométrique- (induit alimenté en potentiomeétre).
"¢" = en moteur série avec l'induit shunté par une résistance.

ENCOMBREMEN

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

Cotes communes

| = |

| 210 |
by | by | by | by | by

=

EN

35 | 25 | 13 67 93
_c i ¢ | e, | 3 c4_
615 | 330 | 60 | 240 | 180
¢y D | d | k l r
150 | 250 | 12 |2L'Jh9| 120

Cotes variables

Type | b b, | by
PCC 250-16 | 595 502 | 432
PCC250-20 | 683 590 | 520
bs by
PCC 250-16 | 527 569
PCC250-20 | 615 657

La fixation du controller se fait normalement par l'arriére et exceptionnellement par la base (dans ce cas, forer 8 12 mm de diamétre
les trous repérés par un astérisque sur le dessin).

PIECES DE RECHANGE

Poids PRIX
Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
2 kg 3

— Contacteur principal complet avec
boitier de soufflage, type 250 A cc (¥) 0,435
P.145.343-12TA - F4

1 Contacteur auxiliaire complet 0,100
7.152.720 - 40 TA
Piéces de rechange pour dito :

2 Contact mobile - 7.153.006 - 40 TA 0,014
3 Contact fixe - 7.153.004 - 40 TA 0,018
4 Contact fixe-pivot - 7.153.005-40 TA 0,013

(*) Ce contacteur ne se remplace gue complet.

23AN M ANA /11 ARIA RI1TA



FEUILLE
CATALOGUE

4. 30

s.p.r.l.
rue des Forgerons, 29

6001 - MARCINELLE

Séries PMM-30, PML-30 et PML-30 nu

CARACTERISTIQUES GENERALES

UTILISATION : commande des contacteurs, des servo-moteurs
électromagnétiques et électropneumatiques.

TENSION MAXIMUM : 550 V courant continu
550 V courant alternatif 50 Hz

INTENSITE MAXIMUM ADMISSIBLE EN DUREE : 30 A
EXECUTIONS :

Série PMM-30 : avec manette de commande, avec capot et
tole de fond.

Série PML-30 : avec bout d’arbre libre, avec capot et tole
de fond.

Série PML-30 nu : avec bout d'arbre libre, sans capot ni tdle
de fond.

DEGRE DE PROTECTION :
Séries PMM-30 et PML-30 : P 31
Série PML-30 nu . P 0O

RENSEIGNEMENTS TECHNIOUES

Controller auxiliaire a cames,
Série PMM 30

COURANT ALTERNATIF 50 Hz | COURANT CONTINU
220 V i 380 V . 500/550 V| 110 V 220 V i 440 V | 500/550 V
PUISSANCE NOMINALE CONTROLABLE : Pn (1)
625 VA | 1000 VA | 1125 VA | 80 W i 80 W \ 60 W I 60 W
POUVOIR DE COUPURE LIMITE : PC
Cos | LR (ens)
1 | o2 | 1 02 | 1 | o2 o | o1 | o | o1 o | o1 | o | o1
Valeurs de PC en A eff. ) - 7\;a|eur's de E’CigniA 3
225 | 20 | 135 [ 11 | 85 | 75 [ ss0 | 1 | 110 o4 | o40| o015 | 030 | o1
(1) Pn est défini pour: C = 600 manceuvres/heure et DF quelconque. Intensité en durée : 30 A.

CONSTRUCTION

Manette de commande

Levier marqueur
de crans

Chapeau en alliage
d'aluminium coulé

ke
Bouchon a membrane
| a défoncer pour le
| passage des cables
ST P RS

| Vis de terre

=

Controller auxiliaire a cames, serie PMM 30 (vue capot enlevé)

i
Cames isolantes
pour la commande

a boule pivotante

des co ntacteurs

Coussinet
en nylon moulé

Socie en alliage
dalumlnlum CD'..I|E




EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Poids PRIX Poids | PRIX Poids PRIX
TYPES (1) @ kg F TYPES (1) @) kg E TYPES (1) ) ke F
PMM-30-4 4 4,500 PML-30-4 4 4 PML-30-4 nu 4 3,500
PMM-30-8 8 5,500 PML-30-8 8 5 PML-30-8 nu 8 4
PMM-30-12 12 6,500 PML-30-12 12 6 PML-30-12 nu 12 4,500
PMM-30-16 16 7,500 PML-30-16 16 7 PML-30-16 nu 16 5
PMM-30-20 20 8,500 PML-30-20 20 8 PML-30-20 nu 20 5,500
PMM-30-24 24 9,500 PML-30-24 24 9 PML-30-24 nu 24 6
PMM-30-28 28 10,500 PML-30-28 28 10 PML-30-28 nu 28 6,500
(1) Pour tous les types: 19 crans au maximum (y compris le zéro).
(2) Nombre maximum de contacteurs.

. ENCOMBREMENT

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

a al a2z | a3 ad b2 b4 b5 b6 b7 a al a2 a3 b2 L4 b5
Gotas 316| 255| 180 168 | 8 |315| 23 | 44 | 70 | 8 228| 180, 90| 6 | 31,5 23| 8
communes cl c2 c3 cd c5 cb d k r c cl c2 c3 d k
282 156 33 100 58 50 166 9 16h9 | 90 156 100 33 58 9 16h9
TYPES b b1 b3 TYPES b b1 b3
PMM-30-4 et PML-30-4 218 140 77 PML-30-4 nu 163 140 77
PMM-30-8 et PML-30-8 262 184 121 PML-30-8 nu 207 184 121
Cotes PMM-30-12 et PML-30-12 306 228 165 PML-30-12 nu 251 228 165
variables PMM-30-16 et PML-30-16 350 272 209 PML-30-16 nu 295 272 209
PMM-30-20 et PML-30-20 394 316 253 PML-30-20 nu 339 316 253
PMM-30-24 et PML-30-24 438 360 297 PML-30-24 nu 383 360 297
PMM-30-28 et PML-30-28 482 404 341 PML-30-28 nu 427 404 341

PIECES DE RECHANGE

Paids PRIX
Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
kg F

1 Contacteur complet avec con-

tacts : mobile, fixe et fixe-pivot

7.152.720 - 40 TA 0,100
2 Contact mobile

7.153.006 - 40 TA 0,014
3 Contact fixe

7.153.004 - 40 TA 0,018
4 Contact fixe pivot

7.153.005 - 40 TA 0,013




FEUILLE
CATALOGUE
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s.p.rl
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6001 - MARCINELLE

Séries PMM-60, PML-60 et PML-60 nu

CARACTERISTIQUES GENERALES

UTILISATION : commande des contacteurs, des servo-moteurs
électromagnétiques et électropneumatiques.

TENSION MAXIMUM : 550 V courant continu
550 V courant alternatif 50 Hz

INTENSITE MAXIMUM ADMISSIBLE EN DUREE : 50 A
EXECUTIONS :

Série PMM-60 : avec manette de commande, avec capot et
tole de fond.

Série PML-60 : avec bout d'arbre libre, avec capot et téle
de fond.

Série PML-60 nu : avec bout d'arbre libre, sans capot ni tdle
de fond.

DEGRE DE PROTECTION :
Séries PMM-60 et PML-60: P 31

Série PML-60 nu : P 0O Controller auxiliaire a cames,
Série PMM 60
RENSEIGNEMENTS TECHNIQUES
COURANT ALTERNATIF 50 Hz | COURANT CONTINU
220 V | 380V | 500/550 V| 110 V . 20V | 440V | 500/550 V
PUISSANCE NOMINALE CONTROLABLE : Pn (1)
1250 VA | 2000 VA | 250 VA | 125 W . 100 W | 80 W | 80 W
POUVOIR DE COUPURE LIMITE : PC
Cos l L/R (en s)
1 [ o2 [ 1 02 | 1 | o2 o | ot [ o o] o o1 | o] e
Valeurs de PC en A eff. - Valeurs de PC en A
s | 40 [ 2 [ 2 | w7 | s [ 7 | 2 | 22| 080 | 080 | 030 | o060 | 02
(") Pn est défini pour : C = 600 manceuvres/heure, DF = quelconque. Courant en durée : 50 A
CONSTRUCTION
Chapeau en alliage 5 - 5

Entretoise entre

d'aluminium coulé
le chapeau et le socle

Cames isolantes
pour la commande
des contacteurs

Levier marqueur
de crans

| Bouchon a membrane
a défoncer pour le
passage des cébles

Coussinet
en nylon moulé

Socle en alliage

Contacteur ’ = i
d’aluminium coulé

Controller auxiliaire & cames, série PMM 80 (vue capot enlevé)




EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Poids PRIX Poids | PRIX Poids PRIX
TYPES (1) @ kg F TYPES (1) ® kg F TYPES (1) @ ku F
PMM-60-4 4 6 PML-60-4 4 55 PML-60-4 nu 4 4
PMM-60-8 8 8 PML-60-8 8 7,5 PML-60-8 nu 8 5,5
PMM-60-12 12 10 PML-60-12 12 9,5 PML-60-12 nu 12 6,5
PMM-60-16 16 12 PML-60-16 16 11,5 PML-60-16 nu 16 8
PMM-60-20 20 14 PML-60-20 20 13,5 PML-60-20 nu 20 9,5
PMM-60-24 24 16 PML-60-24 24 15,6 PML-60-24 nu 24 11
PMM-60-28 28 18 PML-60-28 28 17,5 PML-60-28 nu 28 12
(1) Pour tous les types: 25 crans au maximum (y compris le zéro).
(2) Nombre maximum de contacteurs.

. ENCOMBREMENTS

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

a al a2 a3 a4 b2 ba b5 b6 b7 a al a2 a3 b2 b4 b5
Cotes 350, 290 210 185 13 35 25 50 82 10 262 210 105 10 35 25 10
communes c cl c2 c3 cd c5 cb d k r c cl c2 c3 d k

315, 176 40 110 70 73 213 9 20h9 ' 120 176 110 40 70 9 | 20h9

TYPES b b1 b3 TYPES b b1 b3

PMM-60-4 et PML-60-4 257 163,5 93,5 PML-60-4 nu 188,5 163,5 93,5

PMM-60-8 et PML-60-8 307 213,5 143,5 PML-60-8 nu 238,5 213,65 143,5

Cotes PMM-60-12 et PML-60-12 357 263,5 193,5 PML-60-12 nu 288,5 263,5 193,5

variables PMM-60-16 et PML-60-16 407 313,5 243,5 PML-60-16 nu 338,5 313,5 243,5

PMM-60-20 et PML-60-20 457 363,5 293,5 PML-60-20 nu 388,5 363,5 293,5

PMM-60-24 et PML-60-24 507 413,5 3435 PML-60-24 nu 438,5 413,5 343,5

PMM-60-28 et PML-60-28 557 463,5 393,5 PML-60-28 nu 488,5 463,5 393,5

PIECES DE RECHANGE

—- Poids PRIX
Rep. DESIGNATION unitaire = unitaire
i - kg i
_ A
1 Contacteur complet avec con-
tacts fixes et mobile
2 7.152.757 - 40 TA 0,125
T 2 Contact fixe avec écrous
(deux par contacteur)
7.153.004 - 40 TA 0,019
3 Plaquette contact mobile
(une par contacteur)
6.147.423 - 40 TA 0,007
4 Entretoise
3 (sans étiquette)
3.146.575-12 TA - F4 0,800




4.40
medemgemns,;s""' INFORMATIONS TECHNIQUES

6001 - MARCINELLE

B.1.7. n° 3/ — Décembre 195

MANIPULATEURS AUXILIAIRES A CAMES
Type P2M... 10

Manipulateur P2MM 10 avec rappel a zéro

UTILISATION

Ces appareils sont utilisés pour la commande des contacteurs et des servomoteurs
électromagnétiques et électropneumatiques. D'encombrement plus réduit que celui des
P2M... 30 (voir feuille catalogue 322-55.52), ils permettent de diminuer les dimensions
des pupitres dans lesquels ils sont installés ou d'y disposer sur une méme surface un
plus grand nombre de manipulateurs.

CARACTERISTIQUES GENERALES

Tension maximum : 380 V

Intensité maximum admissible en durée : 10 A

DESCRIPTION : appareils nus 3 encastrer, & une seule rangée de contacteurs munis
d'éléments amoviblies NO - NF & double coupure et & rupture brusque.
Leurs contacts électriques sont insérés dans un petit bottier isolant
transparent, étanche aux poussidres.

Rappel automatique au zéro
Chaque manipulateur peut etre €quipé, par montage de quelques pidces supplémen-

taires, d'un dispositif de sppe! automatigue au zéro par ressort de torsion & doutb!le
effet.

g Mo



EXECUTIONS ET NOMBRE DE POSITIONS

Série P2ML 1C : appareil avec bout d'arbre libre

Série P2MM 10U : appareil commandé par manette & boule {max. 11 positions de part
et d'autre du zéro)

Série P2MP 1(¢ : anpareil commandé par poignée (max. 2x6 positions)

Série P2MT 1u appareil & commande par levier, par |'intermédiaire d'une téte
de manoeuvre (max. 2 x1l pe-itions de part et d'autre du zéro).

Pour les manipulateurs P2MT 10, en utilisant des leviers spéciaux A& paignée hori-
zontale (voir feuille catalogue n° 322-90.20, fig. 3), on peut commander simultanément
ou séparément deux appareils installés cOte A cote.

Verrouillage mécanique, au zéro, des manipulateurs Pa2MT 10

Sur demande, le levier d'attaque des P2MT 10 peut comporter un dispositif de
verrouillage mécanique au zéro, qui empeche toute manoeuvre non controlée du manipu-
lateur. Une légére pression de la main sur la boule du levier dégage son ergot d'une
encoche fixe et permet la manoeuvre. Au retour au zéro, le ressort de rappel logé a
I'intérieur du levier raméne |'ergot dans |'encoche fixe, si I'on cesse d'appuyer sur
la boule du levier d'attaque. :

Eléments de coupure et désignation des manipulateurs

La construction de ces manipulateurs est prévue pour comporter au maximum soit5,
11, 17 ou 23 éléments de coupure. Ces maxima désignent le type du manipulateur.

Exemples : P2ML 10 -b P2MM 10 -11 P2MP 10-17 P2MT 10-23

Manipulateur P2MM10 - Détail des éléments de coupure

DELAI

A dater du début de 1966, chacune de ces réalisations pourra etre construite
dans des délais courts, grace au stock des pidces constitutives tenues en magasin.

REMARQUE :

Tout renseignement complémentaire peut étre obtenu sur simple demande.



CONTROLLERS  FEUILLE

CATALOGUE

s.p.r.l. 4 41

rue des Forgerons, 29
6001 - MARCINELLE Manipulateurs auxiliaires a cames

Séries P2ML 30, P2MM 30 et P2MP 30

CARACTERISTIOUES GENERALES

UTILISATION : commande des contacteurs, des servo-moteurs
electromagnétiques et électropneumatiques.

TENSION MAXIMUM : 550 V courant continu
550 V courant alternatif 50 Hz

INTENSITE MAXIMUM ADMISSIBLE EN DUREE: 30 A

EXECUTIONS : Appareils nus & encastrer :

Série P2ML 30 : avec bout d'arbre libre
Seérie P2MM 30 : avec commande par manetie
Série P2MP 30 : avec commande par poignée

Pour les appareils de la série P2MT 30 (manipulateurs avec
téte de manceuvre et commande par levier), consulter la
feuille 322-90.20.

DEGRE DE PROTECTION :
P 00 (suivani NBN 197 de 1959).

Manipulateur P2ML 30

'RENSEIGNEMENTS TECHNIOUES

COURANT ALTERNATIF 50 Hz COURANT CONTINU

220 V 380 V 500/550 V 110 vV 220 Vv 440 V 500/550 V

PUISSANCE NOMINALE CONTROLABLE: Pn ()
625 VA 1000 VA 1125 VA 80 W 80 W 60 W 60 W
POUVOIR DE COUPURE LIMITE: PC
Cos ¢ L/R (en s)

1 0,2 1 0,2 1 0.2 0 01 0 0,1 0 0,1 0 01
Valeurs de PC en A eff. Valeurs de PC en A

225 20 135 11 8,5 75 3,50 1 1,10 0,40 0,40 0,15 0,30 0,11
(') Pn est défini pour: G = 600 manceuvres/heure et DF guelconque. Intensité en durée : 30 A.

CONSTRUCTION

Ces manipulateurs comportent les mémes éléments électriques que les PML 30; toutefois les contacteurs (17 au maximum) sont
placés en une seule rangée. Le nombre maximum de crans est moindre que celui du PML 30.
Pour les installations de ces manipulateurs dans les postes compacts a commandes multiples, voir la feuille 332-95.55.

Manette de commande

Chapeau en alliage (2 x 6 positions max.)

d’aluminium coulé

Cames isolantes pour
la commande des contacteurs

Contactaurs

Coussinet
en nylon moulé

Vis de mise a la terre

Manipulateur auxiliaire & cames a encastrer, type P2MM 30 (commande par manette)



. EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

Poids | PRIX : Poids | PRIX . Poids | PRIX
TYPES () O | ke £ TYPES () ) ke o TYPES () ) ke &
P2ML 30-5 5 P2MM 30-5 5 P2MP 30-5 5
P2ML 30-9 9 P2MM 30-9 9 P2MP 30-9 9
P2ML 30-13 13 P2MM 30-13 13 P2MP 30-13 i3
P2ML 30-17 17 P2MM 30-17 7 P2MP 30-16 17

(') Pour tous les types : 13 crans au maximum, y compris le zéro (6 positions maximum de chaque cdié).
() Nombre maximum de contacteurs.

() Pour tous les types: 7 crans au maximum, y compris le zéro (3 positions maximum de chaque coté).

ENCOMBREMENTS

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

Cotes communes Cotes variables
a ai a2 a3 a4 all b1 b2 Nombre b b5
de contacteurs Hauteur Hauteur
150 130 37,5 140 91 103 20 18 dek avec rappel sans rappel
b3 b4 c ci c2 c3 d di manipulateurs a zéro a zéro
98 93 150 130 140 110 225 140 5 contacteurs 269 186
1 o 9 contacteurs 357 274
d2 k rt r2 a() 8O . 13 contacteurs 445 362
Pour vis @ 6 | 16h11 90 125 144° 72" 17 contacteurs 533 450)
('Y Maximum : 6 positions
() Maximum : 3 positions

 PIECES DE RECHANGE

Poids PRIX
Rep. DESIGNATION unitaire | unitaire
kg F
1 Contacteur complet avec con-
tacts : mobile, fixe et fixe-pivot
7.152.720 - 30 TA 0,100
2 Contact mobiie
7.153.006 - 30 TA 0,014
3 Contact fixe
7.153.004 - 30 TA 0,018
4 Contact fixe pivot
7.153.005 - 30 TA 0,013

P L Ts s T NPV P P
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rue des Forgerons, 29

6001 - MARCINELLE

NOTICE
DESCRIPTIVE

4.50

Pour les types PAC 30 a 120, PML 30 et 60

INTRODUCTION

Les controllers PAC 30 - 60 - 120 & bout d'arbre libre, ainsi que
les manipulateurs PML 30 et 60 peuvent étre équipés des commandes
suivantes:

— manuelle, par levier
— par pédales (sauf pour le PAC 120)

— par servo-moteur.

COMMANDES MANUELLES

Commande par levier des controllers ou manipulateurs
sous capot (PAC 30 et 60, PML 30 et 60).

Les controllers PAC 30 - 60 ou manipulateurs PML 30 - 60, sous
capot, avec bout d’arbre libre peuvent étre équipés d'une téte
de manceuvre, montée sur le chapeau du controller au moyen
d'une téle intermédiaire.

Le levier de commande attaque le controller par l'entremise
d’un train d’engrenages.

La téte de manceuvre peut occuper une des 4 positions cardinales,
mais généralement elle est disposée de fagon a faire coincider le
déplacement du levier avec celui de I'engin entrainé (p. ex. avant-
arriére).

Les controllers commandés par levier sont normalement fixés
par la face arriére.

Commande par levier des controllers ou manipulateurs
nus encastrés dans un pupitre (PAC 30 et 60, PML 30 et 60).

Les controllers PAC 30-60 nus ou manipulateurs PML 30-60
nus peuvent étre équipés d’une téte de manceuvre qui peut étre
orientée suivant une des 4 directions cardinales, ce qui permet de
faire coincider le déplacement du levier avec celui de I'engin en-
trainé (fig. 1).

Fig. 1 Fig. 2

Les controllers PAC 30 et 60 nus, ainsi que les manipulateurs
PML 30 et 60 nus peuvent &tre placés cbte a cdte, sur une tdle de
support commune. L’adjonction éventuelle de deux petites poignées
perpendiculaires au levier de commande, permet de manoceuvrer
séparément ou simultanément les 2 controllers ou manipulateurs
(fig. 2).

Variante: le controller peut étre disposé horizontalement (avec
tdle de protection amovible donnant accés aux con-
tacteurs) et commandé, dans ce cas, par une téte de
manceuvre équipée d'un levier coudé.

Commandes spéciales (PAC 30 a 120, PML 30 et 60).

1. Commande par levier d'un contreller disposé horizontalement.

Les controllers ou manipulateurs disposés horizontalement
peuvent étre commandés par levier vertical, attaquant |'arbre du
controller par pignon et secteur denté (fig. 3). Ces appareils peuvent
aussi, par ex., &tre fixés horizontalement au plafond d’une cabine,
le levier étant a4 portée de la main du mécanicien.

Fig. 3
Commande
manuelle
par levier

vertical

2. Commande, par levier ou par poignée, de deux controllers horizon-
taux se faisant face.

Deux controllers horizontaux disposés symétriquement face
i face peuvent &tre commandés, soit séparément, soit simultanément,
par deux leviers verticaux (fig. 4) ou par deux poignées {fig. 5),

I

Fig. 4 Fig. 5

En cas de commande, il y a lieu de spécifier pour chaque appa-
reil le sens de rotation du levier par rapport a |'opérateur, pour une
manceuvre donnée de I'engin entrainé.

3. Commande par levier avec bouton-poussoir incorporé dans la poignée.

Dans certains cas, I'extrémité du levier peut &tre
muni d’un bouton-poussoir, attaquant un microswitch
par l'intermédiaire d’un cible flexible sous gaine,
avec nipple d’attache (fig. 6).

4. Commande du sol, par cdble, d'un controller disposé
horizontalement,

Les controllers ou manipulateurs placés par
exemple sur un pont roulant, peuvent &tre commandés
au sol par cible-tirette, avec rappel 4 zéro. Dans ce
cas, deux poignées avec crochet sont fournies avec les
) controllers, ainsi que 15 m. de cible qui seront

Fig- 6 coupés en installation a la longueur voulue. L'instal-
lation d’un rappel a zéro augmente évidemment 'effort de manceuvre
du controller (voir § 5, au verso).




5. Dispositif de rappel d zéro.

Sur demande, chaque controller ou manipulateur peut étre
muni, au bout d’arbre opposé i la commande, d'un dispositif de
rappel 4 zéro réalisé au moyen d’un ressort de torsion.

L’installation d'un tel dispositif augmente évidemment 'effort
de manceuvre: au premier cran, |'effort est plus que doublé (envi-
ron 2,5 fois Ieffort normal) et augmente encore au fur et 3 mesure de
la progression.

Pour cette raison, il est parfois préférable de commander les
controllers par manette allongée ou levier i engrenages.

Dans le cas d’un controller a un seul sens de manceuvre, on
peut également prévoir un rappel & zéro par ressort spécial 3 spirales.

6. Commande de controllers disposés en tandem.

Lorsque le nombre de contacteurs installés dépasse 28 unités
pour les controllers PAC 30/PAC 60 et les manipulateurs PML
30/PML 60, ou 26 unités pour les controllers PAC 120, I'installation
de 2 controllers en tandem sur un chissis commun permet d'action-
ner respectivement 56 ou 52 contacteurs.

Néanmoins, en vue d’éviter de trop grands efforts de manceuvre,
il ne faut pas dépasser I'enclenchement ou le déclenchement simultané
de 4 contacteurs par position pour une manette normale (5 a 6
contacteurs pour une manette plus allongée).

COMMANDES PAR PEDALES
Pour les types PAC 30 et 60, PML 30 et 60.

Commande directe par pédales pour un seul manipulateur
a deux sens de marche.

Cette installation est représentée 2 la fig. 7.

Les deux pédales sont alignées sur un méme plan pour la position
zéro du manipulateur. Le mouvement des pédales est conjugué

Fig. 7 — Commande directe par pédales

par des tringles, une pédale monte quand |'autre s’enfonce; elles
sont ramenées a zéro par des ressorts de torsion quand |'opérateur
abandonne les commandes.

Chaque pédale correspond a un sens de marche du controller,
avec un maximum de 45° de rotation dans chaque sens.

Commande par pédales a engrenages pour deux manipu-
lateurs a un seul sens de marche.

Fig, 8 — Commande par pédales a engrenages

330 M 102/0963/5/14

Cette installation (fig. 8) comprend 2 pédales indépendantes,
commandant chacune un manipulateur & un seul sens de marche;
toutefois un verrouillage mécanique empéche d’enfoncer en méme
temps les deux pédales, qui sont automatiquement ramenées a la
position zéro quand |'opérateur abandonne les commandes.

L’ensemble est complété par un pose-pied réglable en hauteur
et un tasseau a réglage préalable pour repérage d’une position
intermédiaire du controller.

COMMANDE PAR SERVOMOTEUR.
Généralités

Les commandes de controllers ou manipulateurs par servo-
moteur électrique sont utilisées pour réaliser a distance un démar-
rage ou un réglage automatique de vitesse asservi a un relais ou,
dans certains cas, comme programmateur dans des équipements
automatiques répétant périodiquement les mémes séquences de
manceuvres.

Description (fig. 9).

Le controller et le servomoteur avec son réducteur sont montés
sur un béti-support. Le réducteur (rapport 1/161) est équipé d'un

Fig. 9 — Commande par servo-moteur

limiteur d’effort pour éviter le calage du moteur lorsque, par suite
d'un défaut de fonctionnement, le controller arrive a butée.

L'avance du controller ou du manipulateur se fait cran par
cran; en cas de panne du moteur, une manivelle de secours permet
la manceuvre du réducteur.

En cas de commande du moteur par boutons-poussoirs, un
systéme spécial permet au mécanisme d’achever toute manceuvre
commencée, ce qui évite l'arrét du controller sur une position
inachevée.

Commande électrique du servomoteur

Le servomoteur est alimenté en cc 110 ou 220 V; si on ne dis-
pose que de ca, il faut prévoir un bloc transformateur-redresseur
de 330 YA pour 110 V cc — ou utiliser du ca redressé, 110 ou 220 V,
la consommation max. du servo-moteur est de 3 A, quelle que soit
la tension.

L'alimentation du servomoteur se fait par I'intermédiaire
de deux contacteurs KT 2 (3 NO 4 2 NF; veir feuilles n® 304-22)
ou RC 16 (3 NO + 2 NF + 1 NF long; voir feuilles n° 334-23).

Pour réaliser un freinage électrique rapide du servomoteur
lorsque le controller arrive a la position désirée, son excitation
est réglée par une résistance (type 4 IE).

Ces accessoires d'asservissement sont généralement installés
dans le pupitre ou tableau de commande.

RENSEIGNEMENTS SUR DEMANDE.

Encombrements de toutes les variantes de commandes manuel-
les — par pédales — par servo-moteur.
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Manipulateur P2MT 30 - avec téte de manceuvre

UTILISATION

L'encombrement réduit des manipulateurs auxiliaires P2ML 30 2
bout d’arbre libre permet de les encastrer facilement & l'intérieur
de pupitres ou d'armoires.

Ces manipulateurs peuvent, en outre, étre équipés d'une téte
de manceuvre montée sur le chapeau de I'appareil.

Le levier de commande attague l'arbre du manipulateur par I'in-
termédiaire d'un train d'engrenages coniques.

Cet appareil s'appelle alors P2MT 30.
Commande d'un seul manipulateur (fig. 1).
La fig. 1 représente un manipulateur P2MT 30.

La téte de manceuvre peut &tre orientée suivant une des quatre
directions cardinales, mais elle est généralement disposée de
fagon a faire coincider le mouvement du levier avec celui de
I'engin commandé (par exemple : avant-arriére pour descendre
ou monter une charge ou gauche-droite pour un mouvement de
giration).

o

Fig. 1 Fig. 2

Variante : manipulateur avec dispositit de rappel & zéro.

Le manipulateur P2ZMT 30 (commande par levier) peut étre équi-
pé, en bout d'arbre, d'un dispositif de rappel a zéro réalisé par
un ressort & torsion. (fig. 2).

L'installation d'un tel dispositif augmente évidemment |'effort de
mancuvre.

Commande de deux manipulateurs.

Deux manipulateurs, commandés chacun par levier, peuvent étre

placés cote a cdte sur un support commun (fig. 3).

Les deux leviers peuvent étre munis, & une hauteur égale, de
deux poignées horizontales permettant de manceuvrer en méme
temps les deux manipulateurs.

On peut évidemment les faire fonctionner séparément a l'aide de
la poignée terminale & boule.

ENCOMBREMENTS

Les encombrements des manipulateurs avec téte de manceuvre,
ainsi gue les piéces de rechange, se trouvent au verso de cette
feuille de catalogue.

Autres commandes par levier.

D’autres commandes par levier sont également prévues dans le
cas de postes de manceuvre compacts @ commandes multiples,
ot les manipulateurs sont encastrés dans des chéssis en acier
munis de capots amovibles (consulter la notice descriptive no

322-95.55).




EXECUTIONS ,POIDS ET PRIX

en plus une téte de manceuvre avec levier de commande.
(2) Nombre maximum de contacteurs.

PRIX (F) PRIX (F)
MANIPULATEUR @ Poids e | MANIPULATEUR @ Poids ) I
type (1) Sans rappel = Avec rappel type (1) Sans rappel | Avec rappel
kg a zéro a zéro kg a zéro a zéro
P2MT 30-5 5 P2MT 30-13 13
P2MT 30-9 9 P2MT 30-17 17

(1) Appareils dont les caractéristiques techniques sont identiques a celles de la feuille catalogue 322-55.52, mais qui possédent

ENCOMBREMENTS

DIMENSIONS EN MILLIMETRES

| !
Cotes communes a tous les types | Manipulateur ‘ b" b1”
a | oal a2 | a8 | a4 | a0 | b4 | ¢ | pPmr3os | 260 | 174
150 | 130 | 875 | 10 | @ | 103 | e | 1s0 | P2MT 309 357 262
— ——— — i ‘
¢t | e | & | d1 | d2 | R | Rr PZMT 3013 445 351
130 | 140 | 110 | 140 | pourvis ¢ 6mm | 300 | 250 |  P2MT 3017 | 533 438
b = hauteur avec rappel a zéro. R = hauteur du levier dans le cas de 2 commandes séparées ou simultanées (2 mani-
b1 = hauteur sans rappel a zéro. pulateurs placés cdte a cote).
R1 = hauteur du levier dans le cas d'une commande unique.
: ; Poids = PRIX
Rep. | DESIGNATION unitaire  unitaire
2 kg F
1 Contacteur complet avec con-
tacts : mobile, fixe et fixe-pivot
= 7.152.720 - 30 TA 0,100
2 Contact mobile l
7.153.006 - 30 TA 0,014
3 Contact fixe :
7.153.004 - 30 TA | 0,018
4 Contact fixe pivot I
= 7.153.005 - 30 TA ‘ 0,013 I
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| .POSTES DE MANOEUVRE COMPACTS
A COMMANDES MULTIPLES

munis de manipulateurs P2ML 10 ou P2MT 10

Poste & commande universelle Poste & commandes indépendantes
Fourniture Variante 1 levier & leviers
standard avec soufflet

Lles postes de manceuwvre avec manipulateurs P2ML 10 sont analogues aux U figures ci-dessus; toutefois,
ainst qu'il est dit dans la descripiion, les boutons-poussoirs, lampes de signalisation et autres ac-
cessoires sont montés i cdté et nonm devant les tétes de manoeuvre.

UTILISATION

En encastrant des manipulateurs nus, type P2ML 10 (voir Bulletin d'lnformations
Techniques n®37, feullle n®322-55.50), dans des chassis en acier munis de capots amo—
vibles verticalement, on obtient des postes compacts & possibilité de commandes accrue,
si on les compare aux postes de manoeuvre analogues, repris dans le catalogue & la
feuille descriptive n®322-95,55,

La minfaturisation de nos manipulateurs permet un raccourcissement des délals de
fourniture par une normalisation plus poussée des nouveaux chassis, prévus d'office
pour recevoir une troisiéme commande éventuelle, ainsi qu'un plus grand nombre de pe-—
tits appareils auxiliaires (Boutons—poussoirs — Lampes — Commutateurs CT 16 - Inter-

rupteurs s )

L'utilisation, comme éléments de coupure, de petits interrupteurs étanches aux
poussiéres et & circuits NO — NF séparéds, peut permettre également une simplificaticn
des schémas.

990 M 309



D'autre part, le trés faible couple nécessaire & la manceuvre de ces petits é1é—
ments de coupure, réduit sensiblement les efforts de manoceuvre aux leviers de commande.

DESCRIPTION

La description reprise & la notice descriptive 322-95.55 se rapportant aux postes
de manoeuvre utilisant les manipulateurs P2ML 30, reste d'application pour ceux uti-
lisant les P2ML 10, Néanmoins, vu que les nouvelles commandes universelles et les nou-
velles tétes de manoeuvre sont disposées dissymétriquement, vers |'extérieur du bolT-

tier (pour permettre I'installation éventuelle de petits appareils accessoires, mieux
34 la portée des mains du mécanicien), il y a lieu, lors de la commande, de préciser
si le poste de manoeuvre est destiné a etre attaqué par la main droite ou la main

gauche de |'opérateur,

Comme pour les commandes de manipulateur P2ML 30, les nouvelles commandes univer—
selles ont leur levier verrouillé mécaniquement & la position "zéro". Pour les manoceu-—
vrer, il faut les déverrouiller en enfoncant |égérement le levier de commande.

De plus, deux leviers contigus, actionnant chacun un manipulateur, peuvent etre
manoeuvrés séparément par la poignée & boule, ou simultanément & condition d'etre mu-
nis d'une poignée horizontale supplémentaire.

[t faut également remarquer que les commandes universelles des manipulateurs
P2ML 10 sont prévues pour réaliser 6 positions de part et d'autre du zéro {au lieu de
5 positions de part et d'autre, pour les commandes universelles des manipulateurs

P2ML 30).

D'autre part, compte tenu de la réduction de longueur des manipulateurs P2ML 10
par rapport aux P2ML 30, nous pouvons installer dans ces nouveaux postes de commandes,
des manipulateurs controlant jusque 23 éléments de coupure, avec ou sans dispositif
de rappe! automatique au zéro disposé en bout d'arbre.

EXECUTIONS

Toutes les dispositions d'exécutions reprises & la notice descriptive 322.95.5E
restent d'application y compris la possibilité d'équiper les nouvelles commandes uni-—
verselles d'une grille & encoches pour choix de manoeuvres.

COMMANDE A DISTANCE

Nous pouvons également installer & I'intérieur des boitiers un synchro-générateur
pour la commande & distance de la position d'un appareil.

Une commande universelle nouvelle peut conjuguer la manoeuvre de deux synchro—
générateurs. Un synchro-seul peut etre manoeuvré par une téte de manoeuvre A engrena-
ges, a commande par levier.

DOCUMENTATION ET DELAIS

En attendant la parution de feuilles catalogue, des renseignements supplémen-
taires (notamment les plans d'encombrements: 4 TA 153 pour commande universelle avec
2 manipulateurs et 4 TA 185 pour commandes indépendantes avec 1, 2 ou 3 manipulateurs)
peuvent etre obtenus sur demande adressée par la voie normale.

Pour les pupitres normalisés repris dans ces plans d'encombrements, les éléments
de construction (chassis, capots, commandes universelles, commandes par leviers et di-
vers accessoires) sont disponibles habituellement en magasin, ce qui permet de réduire
les délais de fourniture.



2. POSTES DE COMMANDE SPECIAUX

En disposant les petits éléments de coupure NO-NF & rupture brusgue (voir Bulle-—
tin d'lnformations Techniques n®37, page 322-55.50, au verso) dans des manipulateurs
spéciaux comportant 2 contacteurs par came, nous avons pu comprimer fortement |'en-
combrement et réaliser une commande universelle spéciale actionnant deux manipulateurs
type PML 10 nu, & 16 contacteurs maximum et b positions de part et d'autre du zéro.

Cette disposition est montée dans un chassis métallique avec capot amovible ver—
ticalement, réalisant une colonne de 260 mm de coté.

A la partie supérieure peuvent s'installer des accessoires (Boutons—poussoirs —
Wampes) en nombre plus limité gu'avec les autres commandes.

Le levier d'attaque de la commande universelle, (qui peut ne réaliser qu'un mou—
vement "AVANT — ARRIERE" ou "GAUCHE — DROITE" s'il s'agit de commander un seul mani-
pulateur) peut etre verrouillé électriquement dans la position zéro, au moyen d'un
contact fermé par |'enfoncement du levier.

Ce contact peut servir de dispositif de vigilance, en ce sens que |'équipement
déclenche, 'orsque le grutier lache le levier dans n'importe quelle position du ou
des manipulateurs.

Le réenctenchement de |'équipement n'est alors plus possible, qu'aprés avoir ra-
mené le levier & la verticale, c'est-a-dire & ta position zéro des manipulateurs.

Le verrouillage du levier, en liaison avec les contacts des manipulateurs, per—

met de réaliser toutes sortes de consignes de manoceuvre (le verrouillage électrique
du levier pourrait par exemple actionner un contact acoust ique ).

A noter enfin qu'au moyen des piéces constitutives des petites commandes univer-—

selles utilisées pour les postes de commande spéciaux décrits ci-dessus, nous envisa-
geons de réaliser des postes de manoeuvre dans boitier portatif.

REMARQUE :

Tout renseignement complémentaire peut €tre obtenu sur simple demande.



4.60
INFORMATIONS TECHNIQUES

rue des Forgerons, 29
6001 - MARCINELLE

MAN [PULATEURS A POUSSOIRS

POUR COMMANDER DU SOL LES ENGINS DE LEVAGE

UTILISATION

Les petits engins de levage ne possédent pas de
poste de grutier; de plus dans le cas d'engins de le-
vage plus importants (ponts roulants ou portiques),il
est parfois nécessaire de les commander & partir du
sol.

ACEC amis au point des manipulateurs & poussoirs,
montés dans unboitier suspendu a un cable,qui permet—
tent de manceuvrer,du sol,un éguipement & contacteurs
disposé sur le pont roulant.

Ces manipulatsurs qui agissent & la facon d'un
controller, permettent
— de supprimer éventuel lement les relais temporisés
installés sur le pont

— de maintenir & volonté |'appareil commandé, & une
vitesse intermédiaire (p. ex. montée lente du cro-
Chet).

FONCTIONNEMENT

A chaque manipulateur & poussoir, correspond un
sens de manoeuvre bien déterminé, par exemple
— Montée
Descente
Translation du chariot vers la gauche
Translation du chariot vers la droite
— Mouvement du pont dans |'un ou l'autre sens.

Deux manipulateurs commandant des mouvements iden-—
tiques, mais de sens opposé, sont verrouillés électri-—
quement; par exemple aussi longtemps que le poussoir
"Montée" est enfoncé, toute manoeuvre commandée par le
poussoir '"Descente" est rendue impossible,malgré |'en-
foncement de ce poussoir.

Chaque manipulateur poss&de aumaximum 5 positions
(par exemple une position "Repos" etld4 positions de ma-—
noeuvre), qui correspondent & un enfoncement plus ou
moins prononcé du poussoir.




Chacune des positions est d'ailleurs matérialisée par des repéres gravés sur
le poussoir.

A chaque position, le manipulateur actionne un zontacteur mécanique (1 NO +
1 NF) & rupture brusque. Chaque manipulateur poss&de donc au maximum 4 contacteurs
doubles. Cette particularité permet de réaliser un grand nombre de schémas.

A noter qu'un manipulateur & poussoir, pris isolément, peut etre installé, en
vue de diverses applications, sur panneau ou sur pupitre.

Manoeuvre des poussoirs (voir fig. 3)

Les poussoirs sont disposés dans |'axe du
boftier, lequel est encadré par deux barres de
section cifculaire.

Les doigts prennent appui sur les barres
tandis que les pouces enfoncent progressivement
les poussoirs;cet appui des doigts permet donc
de doser aisément |'enfoncement du poussoir,
d'autant plus qu'un dispositif & billes permet
une localisation facile de chaque position.

Cette disposition permet également d'en-—
foncer deux poussoirs relatifs adeux mouvements
non contradictoires ; - par exemple, montée et
translation.

Fig. 3

Manoeuvre des poussoirs

Les doigts des deux mains accrochés aux,
barres empechent la rotation du boftier.

La grandeur du boftier dépend évidemment du nombre de manipulateurs installés.

Raccordement électrique

Le raccordement de ces appareils se fait par cable multiple introduit & la par—
tie supérieure du boitier.

Les fils sont connectés d'une part & |'équipement installé sur le pont et d'au-

tre part a des bornes repérées, instalflées & |'intérieur du boitier.
Variante
En variante, il est possible de construire des boitiers dont les manipulateurs

sont disposés en deux rangées paralléles et d'y installer d'autres accessoires, tels
que : lampes de signalisation

boutons—poussoirs
commutateurs (CT 16 par ex.)

Encombrements

Les dimensions du boftier repris fig. 1 sont les suivantes
— hauteur maximum (suivant le nombre de manipulateurs) : 785 mm
— section : 185 x 262 mm
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Pour manipulateurs P2ML 30 montés dans un chissis avec capot

En encastrant des manipulateurs nus & une rangée de contacts
{type P2ML 30) dans des petits chissis en acier munis de capots
amovibles verticalement, on obtient des postes compacts a com-
mandes multiples qui, judicieusement disposés, peuvent étre instal-
lés dans des cabines d'encombrement réduit.

Bien que ces commandes compactes ne puissent remplacer,
dans toutes les applications, les commandes décrites a la feuille
n° 322-95.05, elles sont destinées aux engins de levage 4 plus faible
puissance, et capables de résoudre la plupart des problémes normaux
se posant aux utilisateurs d’appareils de manutention.

Aux avantages habituels des commandes multiples sous coffret,
tels que:
— centralisation des commandes
— simplification et allégement des mécanismes
— diminution des efforts de manceuvre

— position confortable du conducteur

s’ajoutent les avantages spécifiques suivants:
— encombrement particulierement réduit des commandes
— vue panoramique plus dégagée réservée au mécanicien

— poids réduit et facilité d’installation.

Commande !
universelle

Protection en téle
amovible verticalement

[ireA N S i
Tapis en
caoutchouc strié

Fig. 1 — Poste de manoeuvre compact (avec

DESCRIPTION

Un poste de commande comprend généralement deux chissis
en acier, avec capot amovible, renfermant chacun un, deux ou trois
manipulateurs encastrés, commandés par un ou plusieurs leviers.

Ces deux chissis fixés au plancher de la cabine doivent étre
suffisamment espacés pour permettre |’installation d'un siége
repliable.

On ne peut installer dans ces chissis que des manipulateurs
de la série P2ML 30 (voir feuille catalogue n® 322-55.52).

Généralement la manceuvre des leviers d'attaque correspond
au sens des mouvements des engins commandés: par exemple,
pousser le levier vers I'avant pour la descente et le tirer en arriére
pour la montée.

L'arrivée des cibles de raccordement se fait par une grande
ouverture ménagée dans la téle de base du chissis.

Un socle 3 bornes SBN est prévu pour le raccordement des
circuits auxiliaires de commande ou de signalisation (boutons-
poussoirs, commutateur CT16, lampes de signalisation) qu'il est
possible d'installer sur la téle supérieure du chissis.

Enfin, de fagcon & obtenir une disposition esthétique dans la
cabine et ce, sauf avis contraire & la commande, les dimensions des
chissis destinés 2 un méme poste sont alignés sur le plus long d’entre
eux.

Commandes 1
indépendantes

Siege amovible
réglable en hauteur

Plancher (éventuel)
a fixer dans la cabine

commandes universelle et indépendantes).




Les postes de manceuvre compacts, suivant la fagon dont les
leviers de commande sont manceuvrés, sont fournis en deux exécu-
tions distinctes:

— avec commande universelle

— avec commande (s) indépendante(s).

COMMANDE UNIVERSELLE (un seul levier)

La commande universelle compacte permet, au moyen d’un
seul levier, de manceuvrer séparément ou simultanément deux
manipulateurs; le déplacement du levier dans une direction quel-
conque est décomposé par le mécanisme de commande, de fagon
a attaquer le ou les manipulateurs intéressés.

Fig. 2 Fig. 3
Poste compact 2 commande universelle

Variante avec
soufflet d’étanchéité

Fourniture
standard

La fig. 2 représente un poste a commande universelle montée
sur chissis, avec capot latéral amovible verticalement (manceuvré de
la main gauche ou droite du grutier).

A I’avant plan, on remarquera la lampe de signalisation et le
capuchon en caoutchouc du bouton-poussoir.

Un dispositif de verrouillage mécanique immobilise le levier
au zéro (position verticale) pour autant que la main du mécanicien
ne lui ait pas fait subir une légére pression de dégagement.

Sur demande, un soufflet d’étanchéité peut obturer |'ouverture
ménagée dans la téte de commande pour le passage du levier (fig. 3).

La fig. 4 donne une idée de I'intérieur du chdssis: les manipu=-
lateurs sont accessibles de tous cbtés, ainsi que le socle a bornes
et I'appareillage auxiliaire, en vue du cidblage, de I'entretien et du
remplacement éventuel.

VARIANTES

Commande universelle a grille.

La commande universelle peut étre équipée, a la partie supé-
rieure, d’une grille & encoches traversée par le levier de manceuvre.

Cette grille a pour but d’empécher le wattman de commander
par I'un des manipulateurs un mouvement incompatible avec celui
que commande le second manipulateur.

Les entailles des grilles varient suivant les impératifs d’incompa=-
tibilité des manceuvres.

Lorsqu’on installe cette grille, il n'est pas possible, de monter
en méme temps un soufflet d’'étanchéité, prévu en variante.

Fig. 4 — Vue intérieure (commande universelle)

COMMANDE INDEPENDANTE (un levier dans une seule
direction).

La fig. 5 représente une commande compacte indépendante
pour un seul manipulateur P2ZML 30, avec mouvement « avant-
arriére » du levier.

Par simple rotation de 90° de la téte de manceuvre et du manipu~
lateur, on réalise un mouvement « gauche-droite » du levier.

Fig.5 Fig. 6
(1 levier) (2 leviers)
Poste de manoeuvre compact

VARIANTES

Commandes indépendantes jumelées.

En plagant céte a céte dans un méme chissis deux manipula-
teurs 2 commande unique avec tringle de renvoi vers le second
manipulateur, on peut réaliser deux commandes indépendantes, a
mouvement séparé ou simultané des leviers. En effet, deux leviers
contigus peuvent étre manceuvrés simultanément quand on saisit
d’une main les poignées perpendiculaires a leur bras. On peut
évidemment les manceuvrer séparément, a l'aide de la poignée
terminale a boule.

D’autres variantes sont évidemment possibles (p. ex. fig. 6 —
deux leviers juxtaposés) — voir également le tableau des exécutions
normalisées, page 3.
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Postes de manceuvre compacts
a commande multiple

CONSTRUCTIONS SFECIALES POUR LES DEUX TYPES Rappel a zéro.
DE COMMANDE.
Un dispositif de rappel a zéro peut étre fixé en bout d’arbre
Ces constructions spéciales ne sont pas normalisées; elles de chaque manipulateur.
sont étudiées et construites sur demande, aussi bien pour les postes

a commande universelle que pour les postes 2 commandes indépen-
dantes. ~ ENCOMBREMENTS

Commande a distance. i i
Les postes de manceuvre étant susceptibles de nombreuses
Nous pouvons installer a I’intérieur des coffrets un synchro- variantes, les encombrements ne sont pas catalogués, mais peuvent
générateur pour fa commande 3 distance de la position d’un appareil. étre fournis sur demande.

b b b B
bt 5 46 L b &) df

letd KetL

Rep. DESIGNATION : P?{'gds Rep. DESIGNATION Pi'g“
| Commande indépendante pour 2 mouvements | 31 G | Commande indépendante pour un mouvement 21
i séparés [ | avant-arriére

A2 | Commande indépendante pour 2 mouvements | 31 H Commande indépendante pour un mouvement 21

séparés | [ gauche-droite
I B Commande indépendante pour 2 mouvements | 33 | |1 Commande indépendante pour 2 mouvements 3
| séparés ou simultanés | avant-arriére (accessoires de signalisation a
i [ [ | gauche)
| T Commande indépendante pour 3 mouvements | 46 ‘
séparés [ 1] Commande indépendante pour 2 mouvements 31
; | avant-arriére (accessoires de signalisation a
| C2 | Commande indépendante pour 3 mouvements | 46 | droite
|! séparés | | |
\ | | K | Commande indépendante pour 2 mouvements 32
D Commande indépendante pour 3 mouvements | 48 séparés ou simultanés avant-arriére (accessoires
| séparés, dont 2 peuvent étre rendus simultanés | | de signalisation a gauche)
[ | | |
| £ Commande universelle (sans grille} pour 2 3 L Commande indépendante pour 2 mouvements 32
mouvements conjugués. séparés ou simultanés avant-arriére (accessoires |
de signalisation a droite).
F | Idem, avec en plus une commande indépen- 46
dante avant-arriére.

Les poids indiqués sont approximatifs. truction normale sans accessoires, ni souffet d’étanchéité, ni

Les prix de ces postes de mancsuvre ne comprennent pas la grille a encoches, pour lesquels un supplément est & prévoir.

valeur des manipulateurs P2ZML 30, dont les types varient d’une Pour les piéces de rechange des manipulateurs P2ZML 30, voir la

installation a I'autre. Ils ne sont valables que pour une cons- feuille catalogue n°® 322-55.52.
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Pour controllers PAC 30 - PAC

La capacité sans cesse croissante des engins de levage ou de
manutention a plusieurs mouvements simultanés et I'augmentation
de la puissance des moteurs d’entrainement requiérent des postes
de commande les caractéristiques ci-aprés:

— facilité de manceuvre
— réduction de la fatigue du mécanicien

— augmentation de la visibilité sur le champ de travail desservi
par le pont roulant ou la grue.

Dans ce but, ACEC a mis au point plusieurs éléments standardi-
sés qui, judicieusement disposés dans la cabine, constituent des
postes de manceuvre réunissant les avantages suivants:

— centralisation des commandes

— encombrements réduits

— acces facile aux différents appareils installés
— simplification et allégement des mécanismes
— diminution de I'effort de manceuvre

-— position confortable du conducteur.

DESCRIPTION

Un poste de manceuvre comprend deux coffrets en téle d’acier,

renfermant chacun un, deux ou trois controllers ou manipulateurs,

commandés par un ou plusieurs leviers situés a I'avant du coffret.

NOTICE
DESCRIFTIVE

4.73

60 ou manipulateurs PML 30 - PML 60

Ces deux coffrets fixés au plancher de la cabine doivent étre

suffisamment espacés pour permettre [I’installation d'un siége
repliable.

de

Ils sont munis, c6té wattman, d'un panneau amovible en vue
I'inspection et de I'entretien de I'appareillage et du mécanisme.

L'appareillage installé dans le coffret est le suivant:

- controller PAC 30 (feuille catalogue n° 322-25.11)

controller PAC 60 (feuille n° 322-25.12)
manipufateur PML 30 (feuille n° 322-55.10)
manipulateur PML 60 (feuille n° 322-55.11).

Eventuellement on peut installer, moyennant un encombre-

ment plus conséquent du coffret et un changement du mécanisme
de manceuvre, des controllers PAC 120 (feuille n° 322-25.13) pour la
commande directe des moteurs.

L'arrivée des cables de raccordement se fait par une grande

ouverture ménagée dans la tole de base du coffret.

Un socle a bornes SBN est prévu pour le raccordement des

circuits auxilaires de commande ou de signalisation (commuta-
teur, bouton-poussoir, lampe de signalisation qu'il est possible
d’installer sur la téle supérieure amovible des coffrets).

Enfin, de fagon a obtenir une disposition esthétique dans la

cabine et ce, sauf avis contraire & spécifier lors de la commande,

les

dimensions des coffrets destinés 4 un méme poste de manceuvre

sont alignés sur le plus long d’entre eux.

Boutons-poussoirs |
éventuels l

Commande
universelle

Plancher (éventuel)
a fixer dans la cabine

z | Panneau latéral 1 '
amovible | ]
J

|

|

|

Siege amovible
réglable en hauteur

Tapis en
caoutchouc strié

Fig. 1 » Poste de manceuvre 2 deux commandes universelles



Les postes de manceuvre, suivant le nombre de leviers dont ils
sont munis, sont fournis en deux exécutions distinctes:

—— avec commande universelle

—— avec commandes indépendantes.

COMMANDE UNIVERSELLE (un seul levier).

La commande universelle permet, au moyen d'un seul levier,
de manceuvrer séparément ou simultanément deux controllers
ou manipulateurs: en effet, le déplacement du levier dans une
direction que[conque est décomposé par le mécanisme de commande,
de fagon a attaquer le ou les controllers intéressés.

Fig. 2 — Poste a commande universelle

La fig. 2 représente la vue extérieure d’un coffret muni d’un
levier 2 commande universelle, a manceuvrer de la main gauche
(a l'intérieur de ce coffret se trouvent deux manipulateurs PML 30).

La fig. 3 donne une idée du mécanisme de commande (coffret
commandé par la main droite).

Fig. 3 — Poste a commande universelle
(vue intérieure)

Onyaprévu la fixation de 2 boutons-poussoirs dont les cabo-
chons en caoutchouc et la lampe de signalisation sont visibles sur le
panneau supérieur, également amovible.

Les barnes auxiliaires de raccordement des boutons-poussoirs
sont situées a la droite du premier controller.

VARIANTES
Commande universelle a grille.

La figure 4 représente une commande universelle pour main
droite, avec grille 3 encoches traversée par le levier de manceuvre.

Fig. 4 — Commande universelle a grille

Cette grille 4 encoches a pour but d’empécher le wattman
de commander par |'un des controllers un mouvement incompa-
tible avec celui que commande le second controller. Ainsi, lorsque le
levier est engagé dans une encoche longitudinale, il n’est plus pos-
sible de le faire pivoter transversalement sans |'avoir au préalable
ramené dans la rainure médiane.

Les entailles de ces grilles varient suivant les impératifs d’in-
compatibilité dans les manceuvres.

Commande universelle avec téte de manoeuvre écartée
(fourniture sur demande).

Dans le but de procurer au wattman une vue panoramique
accrue, nous construisons également, sur demande, des commandes
universelles avec téte de manceuvre écartée du coffret.

COMMANDES INDEPENDANTES (un ou plusieurs leviers).

Dans le cas de commandes indépendantes, le coffret de manceuvre:
comporte un, deux ou trois leviers affectés chacun a la commande
d’un controller. Normalement ces leviers se meuvent uniquement
vers |'avant ou vers |'arriére.

Leviers a mouvements séparés.

Chacun des leviers est manceuvré 4 I’aide d’une poignée & boule.

Pour la facilité du mécanicien, les longueurs des leviers sont
étagées, le levier le plus court étant placé vers l'intérieur du poste de
commande,

Fig. 5 — Commande indépendante — deux leviers 2 mouvements
séparés

Ainsi, la fig. 5 représente-t-elle un coffret de manceuvre pour la

main droite, avec deux leviers & mouvements séparés.

Leviers a mouvements simultanés.

Les commandes indépendantes peuvent également comporter,
en plus, le mouvement simultané de deux leviers contigus, quand
on saisit en méme temps les poignées perpendiculaires a leur bras.

Les controllers commandés se trouvent sur des positions
identiques quand ces poignées transversales se font face.
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VARIANTES SUR DEMANDE

Commandes indépendantes a téte de manoceuvre écartée
(fig. 6).

Ainsi qu’il a écé dit plus haut, dans le but de procurer au wattman
une vue panoramique accrue, il est également possible de fournir,
sur demande, des postes de manceuvre 4 commandes indépendantes
avec téte de manceuvre écartée du coffret.

Fig. 6 — Poste 2 commandes indépendantes, avec téte de manoeuvre

écartée

CONSTRUCTIONS SPECIALES POUR LES DEUX TYPES
DE COMMANDES.

Ces constructions spéciales ne sont pas normalisées; elles sont

‘étudiées et construites sur demande, aussi bien pour les postes a

commande universelle que pour les postes a commandes indépen-
dantes.

Commande a distance.

Nous pouvons installer & I'intérieur des coffrets un synchro-
générateur pour la commande a distance de la position d'un appa-
reil.

Poignée spéciale a bouton-poussoir.

Il est également possible de monter sur la poignée du levier
de manceuvre un bouton poussoir permettant d’actionner un
microswitch, quelle que soit la position du levier.

Rappel a zéro.

Un dispositif de rappel a zéro peut étre fixé en bout d'arbre
de chaque controller ou manipulateur.

ENCOMBREMENTS

Les postes de manceuvre étant susceptibles de nombreuses
variantes, les encombrements ne sont pas catalogués, mais peuvent
étre fournis sur demande.

TABLEAU ET POIDS DES EXECUTIONS NORMALISEES.

COMMANDES UNIVERSELLES

mouvements cenjugués avec, en plus, une
commande indépendante a gauche du coffret

g |
[
| (& manceuvrer de la main gauche seulement).

| ‘ Poids
6% | Commande universelle, sans grille, pour 2 ‘ 62 kg
| mouvements conjugués |
|
|
| A .
= ‘ Commande universelle, sans grille, pour 2 | 84 kg
| mouvements conjugués — avec, en plus, une |
| commande indépendante a droite du coffret
| (2 manceuvrer de la main droite seulement)
|
Commande universelle, sans grille pour 2 ! 84 kg
|
|
|
|
|

* En variante, moyennant supplément de prix, fourniture
avec grille a encoches.

Les poids indiqués ne sont qu’approximatifs,

Les prix de ces exécutions ne comprennent pas la valeur des
controllers ou manipulateurs, qui varient d’une installation a
I"autre. lls ne sont valables que pour une construction normale,
sans accessoires, ni grille de choix des manceuvres, ni téte de

b g bp By

COMMANDES INDEPENDANTES I’

i - o Poids |
1 | Commande indépendante pour 2 mouvements 67 kg

I séparés i
2 | Commande indépendante pour 2 mouvements 68 kg

| séparés ou simultanés
g Commande indépendante pour 3 mouvements 89 kg

séparés.

4 : Commande indépendante pour 3 mouvements | 90 kg

| séparés, dont les 2 de droite peuvent é&tre ‘ i

| simultanés (manceuvre de la main gauche) i
5 | Commande indépendante pour 3 mouvements 90 kg

| séparés, dont les 2 de gauche peuvent é&tre ‘

| simultanés (manceuvre de la main droite). |

| |
9 | Commande indépendante pour mouvement | 55 kg

l « avant-ar'r'iére »
10 F Commande indépendante pour mouvement ]55 kg |

I « gauche-droite »

manceuvre écartée, etc., pour lesquels un supplément de prix
est a prévoir.

Pour les piéces de rechange des controllers PAC ou manipula-
teurs PML, voir les feuilles catalogue de ces appareils (feuilles
de la série 322-25 pour PAC et 322-55 pour PML).
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GENERALITES

UTILISATION

Les controllers sont utilisés pour le démarrage et le ré-
glage de la vitesse de moteurs installés en général sur
des engins de levage.

TYPES DE CONTROLLERS

Controllers a tambour (fig. 1)

(~ : )

\ Fig. 1 y.

Un controller & tambour comporte une série de segments cir-

culaires de diverses longueurs, électriquement interconnectés

de maniére convenable et disposés sur un cylindre rotatif, de

tagcon a pouvoir réaliser, suivant la position de celui-ci, les

liaisons nécessaires entre les doigts de contacts fixes.

Remarque. - Lorsque la puissance du moteur devient grande
ou lorsque la fréquence des manceuvres (nombre d'enclen-
chements par heure) est trés élevée, les controllers a tam-
bour ne peuvent plus convenir, on emploie alors des con-
trollers & cames.

Controllers a4 cames (fig. 2)

Un controller 3 cames comporte une série de contacteurs dis-
tincts qui sont ouverts mécaniquement par des cames et fer-
més sous l'action d'un ressort.

SERVICES ASSURES
PAR LES CONTROLLERS

La puissance pour laquelle on peut utiliser un controller dépend
du service qu'il doit assurer. On distingue :

— le service de démarrage avec réglage ;
— le service d’accélération.

Le service de démarrage avec réglage

Service pour lequel la position de la charge ou de I'engin com-
mandé doit étre réglée avec précision. Le controller fonctionne
souvent aux premiers crans. Ce service est demandé aux en-
gins de levage des fonderies, chaudronneries, halls de montage
de machines, halls de parachévement, etc...

On envisage pour ce service les fréquences de 120 et 24C
enclenchements par heure.

Le service d’accélération

Service dans lequel les masses entrainées par le moteur sont
importantes et doivent étre amenées a la vitesse désirée dans
le temps le plus court. Le controller est généralement amené
trés rapidement, parfois brutalement, 4 sa derniére position.
Ces conditions de travail sont, par exemple, imposées aux
controllers commandant les engins de levage des usines mé-
tallurgiques et les services auxiliaires de laminoirs.

FREQUENCE DES MANCEUVRES

Controllers a tambour

Dans le cas de controllers & tambour, on envisage des fré-
quences de manceuvres de 240 enclenchements par heure.

Controllers & cames

Dans le cas de controllers 4 cames, on considére les fréquen-
ces de 600 enclenchements par heure. Pour d’autres fréquences
de manceuvres, le tableau suivant permet de calculer la puis-
sance du moteur que peut commander le controller 3 cames.

( ‘ Puissance du moteur \
Nombre a commander en % de
d’enclenchements la puissance nominale
par heure figurant sur la plaque
signalétique
Jusqu'a 240 115
Jusqu'a 300 110
Jusqu'a 600 100
K Jusqu'a 1000 80 )




REALISATION DES CONTROLLERS

CONTROLLERS PC et PCC

Ces controllers sont normalement utilisés pour la commande
des moteurs «sérien et sont construits pour trois mouvements :

TRANSLATION — TRANSLATION AVEC FREINAGE — LEVAGE.

TRANSLATION

Deux sens de marche sans freinage électrique. Ce controller
se distingue par la lettre T placée éventuellement a la fin de
sa dénomination.

Nn

200 7,

|

100

Vitesses en % de la vitesse nominale

\ b,
L0 N 0 T P
INN N R
\ N —
\\ ™ \\ \\N crs.

\ \\\ I~
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100°/, 200 */.
Couples en % du couple nominal
Fig. 3

Le graphique fig. 3 donne les courbes de variation de la
vitesse en fonction du couple.

TRANSLATION AVEC FREINAGE

Deux sens de marche et, dans chaque sens, un premier cran
de freinage par résistance dérivée aux bornes de l'induit. Ce
controller se distingue par la lettre TF ou F a la fin de sa
dénomination.

Vitesses en % de la vitesse nominale

I~
it
100 Sael 200

Couples de freinage et couples moteurs, en % du couple nominal
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Fig. 4

Le graphique fig. 4 donne les courbes de variation de la
vitesse en fonction du couple.
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Le graphique fig. 5 donne les courbes de variation de la
vitesse en fonction du couple. Dans le sens de la montée, le
controller commande le démarrage rhéostatique du moteur a
excitation série. Dans le sens de la descente, le controller
réalise l'alimentation en potentiométre de l'induit du moteur
sur sa résistance d’excitation. Ce controller se distingue par
la lettre Ls a la fin de sa dénomination.

INSTALLATIONS COMPLEMENTAIRES

Les schémas des controllers peuvent étre complétés par I'instal-
lation d'un contacteur de ligne, d'un frein électromagnétique.

Installation d'un contacteur de ligne

L'emploi d'un contacteur de ligne ne permet pas d'augmenter
la puissance du moteur commandé, mais son installation réduit
I'usure des touches et des doigts de contact. Il peut encore
avoir pour but de protéger le moteur par des relais provoquant
le déclenchement du contacteur. Il permet de réduire le déve-
loppement des cables de forte section en insérant les interrup-
teurs de fin de course dans le circuit a fil fin du contacteur
de ligne.

La désignation d'un controller pour I'emploi avec un contac-
teur de ligne ne différe de celle du controller ordinaire cor-
respondant, que par I'adjonction de la lettre R a sa dénomination.

Installation d'un frein électromagnétique

Tout controller pour moteur & courant continu permet l'installation
d’un frein électromagnétique a excitation série, mais l'installation
d'un tel frein n'est plus d'application quand le moteur peut
avoir a fonctionner avec un courant réduit au point qu'il ne
puisse &tre maintenu enclenché. Dans ce cas spécial, il faut
avoir recours au frein a excitation shunt.

L'installation d'un frein électromagnétique & excitation shunt



Directives pour le choix des controllers

exige pour les controllers sans contacteur de ligne, l'installation
de contacts additionnels pour la commande de |'excitation du
frein shunt. La désignation d’'un controller employé avec un
frein shunt est indiquée par la lettre D a la fin de sa déno-
mination. Tous les controllers & contacteurs de ligne peuvent

alimenter, sans supplément de contacts, un frein shunt.

Utilisation d’un moteur & excitation compound

Les controllers prévus pour ['utilisation d'un frein a excitation
shunt (dont la désignation se termine par la letire D) sont
applicables & la commande d'un moteur & excitation compound
ou éventuellement d'un moteur & excitation shunt. Les enrou-
lements inducteurs shunt sont 3 insérer a la place de l'enrou-
lement d’excitation de frein shunt ou en dérivation sur celui-ci.

Tous les controllers & contacteurs de ligne peuvent comman-
der, sans supplément de contacts, des moteurs a excitation

compound ou a excitation shunt.

CONTROLLERS PT et PAC

Ces controllers sont utilisés pour la commande des moteurs

asynchrones triphasés & bagues et construits pour trois

mouvements : TRANSLATION — TRANSLATION AVEC FREI-
NAGE — LEVAGE.
TRANSLATION
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Fig. 6

Deux sens de marche, avec crans symétriques, sans freinage
électrique. Le graphique fig. 6 donne les courbss de variation
de la vitesse en fonction du couple.

TRANSLATION AVEC FREINAGE

Deux sens de marche avec crans symétriques et, dans chaque
sens, un premier cran de freinage par excitation monophasée
du circuit statorique. Ce controller se distingue par la lettre TF
ou F a la fin de sa dénomination. Le graphique (fig. 7) re-
présente les variations de la vitesse en fonction du couple.
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Les crans de ces controllers pour la montée et la descente
de la charge sont disposés asymétriquement. Dans le sens de
la montée, le controller commande le démarrage en réglant
au besoin la vitesse du moteur; dans le sens de la descente,
un premier cran réalise le freinage & contre courant avec ali-
mentation triphasée du stator; les crans suivants réalisent le
freinage avec alimentation monophasée du stator et les der-
niers crans correspondent & la descente lancée avec alimenta-
tion triphasée. Ce controller se distingue par les lettres Ls
a la fin de sa dénomination. Le graphique (fig. 8) représente
les courbes de variation de vitesse en fonction du couple.

Installation d'un contacteur de ligne

Comme les controllers pour moteurs & courant continu et pour
courant tri-

les mémes raisons, les controllers pour moteurs a
phasé peuvent étre employés avec un contacteur de ligne.

La désignation d'un controller pour I'emploi avec un contac-
teur de ligne ne différe de celle du controller ordinaire corres-
pondant, que par I'adjonction de la lettre R a la dénomination.
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