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LORITZ C.P.G.E.
Capteur de déplacement rotatif, piste plastique  ECO 09 78CS B 5KΩ 

La série ECO est une série de capteurs industriels de déplacement rotatif.

• Tailles 05 – 09 – 13

• Modèle économique

• Grande durée de vie 

• Précision 0,25% à 1%

• Montage servo et canon fileté

Taille 5 9 13

Modèle 50 ES 50 CB 78 ES 78 CS 78 CB 156 ES 156 CS 156 CB

Caractéristiques électriques

Angle électrique utile (AEU) Angle électrique total (AET) - 2°

Linéarité indépendante (sur AEU) A ≤ ± 1 % B ≤ ± 0,5 % C ≤ ± 0,25 %

Angle électrique total (AET) 330°± 5° 340°± 5° 350°± 3°

Gamme de valeurs ohmique (RT) 1kΩ  -  5kΩ  -  10kΩ  -  autres valeurs sur commande

Tolérance sur valeur ohmique à 20°C ± 10 % ± 20 % ± 10 % ± 20 % ± 10 % ± 20 %

RTS ≤ 0,05 %

Puissance maxi. Admissible à 70°C 0,2 W 0,3 W 0,5 W

Courant curseur 1 mA maximum en continu

Prise intermédiaire (courant ou tension) NA 1 sur demande

Résistance de charge sur curseur Minimum 103 x RT

Tension résiduelle ≤ 0,2 % ≤ 0,5 % ≤ 0,2 % ≤ 0,5 % ≤ 0,2 % ≤ 0,5 %

Résistance d'isolement ≥ 1000 MΩ, 500 Vcc

Rigidité diélectrique ≥ 500 V eff, 50 Hz

Caractéristiques mécaniques

Angle mécanique (AM) 360° continu

NA 340°± 3° 350°± 3°

Type de fixation servo fileté servo fileté servo fileté

Guidage axe Roults paliers Roults paliers Roults paliers

Axe Acier inoxydable

Corps Plastique thermo durcissable

Sorties Bornes à souder

Curseur Multi contact en métal précieux

Couple de démarrage (N.cm) ≤ 0,2 ≤ 0,5 ≤ 0,2 ≤ 0,5 ≤ 0,2 ≤ 0,5

Couple en butée (N.cm) 50

Poids (g) 5 ± 2 8 ± 2 13 ± 2 17 ± 2 29 ± 2 34 ± 2

Moment d'inertie (g.cm2) ≤ 0,5 ≤ 1 ≤ 2

Performances
Durée de vie (million de manoeuvres) 40 20 40 20 40 20

Gamme de température -55°C à +125°C

Catégorie climatique 55/125/04

Vitesse de rotation maxi. (t/mn) 600 150 600 150 600 150

Vibration sinus sur les 3 axes 1,5 mm ou 20 g de 10 Hz à 2000 Hz

Chocs mécaniques sur les 3 axes 50 g – 11 ms - ½ sinus

Dossier technique 3 



LORITZ C.P.G.E.

Moteur
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Moteur
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Dessin d'ensemble du groupe d'entrainement et de direction
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30 1 Pignon moteur Z = 12 m = 0,35 Cu Zn 38 Pb2

29 1 Axe moteur MAXON DC Motor

28 2 Axe aiguille diamètre 2,5 – 17,8 Nadella

27 2 Axe aiguille diamètre 1,5 -15,8 Nadella

26 2 Roue dentée Z = 55 m = 0,6 XC 38

25 2 Roue dentée Z = 11 m = 0,6 Cu Sn 8

24 2 Roue dentée Z = 40 m = 0,6 Cu Zn 38 Pb 2

23 2 Roue dentée Z = 10 m = 0,8 ; Z = 60 m = 0,35 Derlin

22 1 Roue dentée Z = 27 m = 0,35 ; Z = 60 m = 0,35 Cu Zn 38 Pb 2

21 2 Couvercle de réducteur Alliage d'aluminium

20 2 Carter de réducteur Alliage d'aluminium

19 2 Goupille cannelée G1.2-13

18 4 Bague épaulée Cu Sn 8 P

17 1 Axe moteur MAXON DC Motor

16 1 Pignon moteur Z = 13 m = 0,35 Cu Zn 38 Pb 2

15 1 Roulement   8 BC 10 EE

14 1 Axe Z 10 CNF 18-8

13 1 Potentiomètre de recopie 09-78CS-B-5KΩ Sfernice

12 1 Moteur de direction 2130.906.22.112.050 MAXON DC Motor

11 3 Entretoise Alliage d'aluminium

10 3 Vis CLS M3- 16

9 1 Rondelle d'arrêt XC 10

8 1 Bague Cu Zn 38 Pb 2

7 1 Vis CHC M 6 – 20

6 1 Support Alliage d'aluminium

5 1 Vis sans tête à bout plat HC M 3 – 8

4 1 Axe Z 10 CNF 18-8

3 1 Coussinet Cu Zn 38 Pb 2

2 1 Roue motrice Ref : VPY 80/ IMSAP

1 1 Moteur d'entraînement 2140.931.58.236.050+codeur 34.19.O100 MAXON DC Motor

Rep Nbr Désignation Matière

Lycée
H.LORITZ

MENTOR Sciences
CHARIOT FILOGUIDÉ

Date : 20/09/94
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Caractéristiques Générales
Le chariot filoguidé est constitué d'un châssis en aluminium 
et d'un carter en fibre. Le châssis supporte une roue motrice 
à l'avant,  deux roues libres à  l'arrière,  l'énergie électrique 
embarquée et la partie commande. La traction du chariot est 
assurée  par  un  groupe  d'entraînement  comportant  un 
moteur, un réducteur et une roue. La direction est obtenue 
par un moto-réducteur et le capteur de position permettant 
d'orienter l'axe du groupe d'entrainement. Le carter supporte 
les  capteurs  à  ultrasons,  le  gyrophare,  le  capteur  et 
l'émetteur infra rouge ainsi que le bouton d'arrêt d'urgence.

Dimensions L 600 x l 350 x h 250 mm   Maxi

Déplacements avant et arrière

vitesse nominale : 0,16 m/s ± 10%

Orientation roue ± 90°

Poids à vide 7,5 Kg

Charge utile 5 KG

Motorisations
Entraînement

Orientation

Moteur CC 6W + codeur

Moto-réducteur CC 2,5 W + Potentiomètre

Principe du filoguidage
Lors de ses déplacements,  le  chariot  suit  le  fil 
grâce au champ magnétique créé par un courant 
électrique le parcourant :

- le fil émet un rayonnement

- 2 capteurs captent ce rayonnement

- l'orientation de la roue est asservie aux signaux 
captés ( la roue s'oriente pour rejoindre le fil ).

Partant  d'une  position  décalée,  le  chariot  doit 
rejoindre le fil.
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LEXIQUE MOTEUR à COURANT CONTINU

CONSTANTE de COUPLE (mNm/A) :
C’est le facteur de proportionnalité entre le couple fourni et le courant consommé. 

Le produit de cette constante par le courant consommé donne donc le couple demandé au moteur.

C’est une des constantes les plus caractéristiques du moteur.

CONSTANTE de TEMPS ELECTROMECANIQUE (ms) :
C’est le temps nécessaire au rotor pour passer de 0 à 63% de sa vitesse à vide.

CONSTANTE de VITESSE (tr/mn/V) :
C’est le facteur de proportionnalité entre la tension appliquée au moteur et la vitesse à vide (en négligeant la chute 
de vitesse liée aux frottements).

La multiplication de cette constante par la tension d’alimentation donne donc la vitesse à vide du moteur. C’est 
également une des constantes les plus caractéristiques du moteur.

La valeur inverse de la constante de vitesse est la constante de tension, aussi appelée constante force 
contreélectromotrice.

CONSTANTE THERMIQUE BOITIER / AMBIANT (K/W) :
C’est la résistance thermique entre la carcasse et l’air ambiant (valeur théorique, sans aucun refroidisseur 
additionnel).

Cette caractéristique intervient dans le calcul de la puissance dissipée maximale admissible.

CONSTANTE THERMIQUE ROTOR / BOITIER (K/W) :
C’est la résistance thermique entre le rotor et la carcasse du moteur (valeur théorique, sans aucun refroidisseur 
additionnel).

Cette caractéristique intervient dans le calcul de la puissance dissipée maximale admissible.

CONSTANTE VITESSE / COUPLE (tr/mn/mNm) :
Elle permet de calculer la chute de vitesse du moteur en fonction du couple qu’il fournit.

C’est une des constantes caractéristiques du moteur qui permet de faire le lien entre vitesse à vide et vitesse en 
charge. L’écart entre ces 2 valeurs est donc égal au produit du couple fourni par cette constante.

COUPLE de DEMARRAGE (mNm) :
C’est le couple moteur à vitesse nulle.

Il ne peut être appliqué que quelques fractions de seconde et il est directement proportionnel à la tension 
d’alimentation.

Des précautions sont à prendre pour des tensions supérieures à la tension nominale. Il varie en fonction de la 
température du moteur.

COUPLE NOMINAL ou COUPLE au COURANT In (mNm) :
C’est le couple disponible sur l’arbre moteur au courant maximum permanent In.

Il varie en fonction de la température du moteur.

COURANT à VIDE (mA) :
C’est le courant consommé par le moteur en fonctionnement à vide.

Il dépend des frottements des balais et des paliers. Cette valeur peut évoluer pendant la période de rodage et varie 
avec la vitesse et la température.

COURANT de DEMARRAGE (mA) :
C’est le rapport entre la tension d’alimentation et la résistance aux bornes du moteur.

Il varie en fonction de la température du moteur.

COURANT MAXIMUM PERMANENT In (mA) :
C’est le courant maximum admissible par le moteur afin de ne pas dépasser la température maximale entraînant la 
destruction du bobinage.

Il évolue en fonction de la charge et constitue une limite physique du moteur. Il varie en fonction de la 
température du moteur.
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