


       
          Industrie automobile
       
          Essais des composants

Le High-Performance-Shaker est l‘actionneur idéal pour les bancs 
d‘essais. Il se distingue par des accélérations et des fréquences 
élevées. Selon les exigences du clients, le shaker haute perfor-
mance peut-être réalisé en fonction des spécifications d‘essais. 

Points clés:

- Fréquence élevée
  jusqu‘à 600 Hz

- Accélération crête
  jusqu‘à 250 g

- Design compact

Les shakers ont été développés pour 
repousser encore plus les limites dyna-
miques des vérins hydrauliques classiques. 
Les shakers conjuguent actuellement des 
fréquences de 600 Hz, des accélérations 
de crête jusqu‘à plus de 250 g et ceci pour 
des charges utiles jusqu‘à 50 kg. Ces ac-
tionneurs ont fait leurs preuves dans le 
domaine des essais pour les industries 
automobiles et aéronautique.

Les actionneurs sont équipés de  paliers hy-
drostatiques. Cela signifie que l‘ensemble 
mobile flotte toujours sur un film d‘huile. 
La friction s‘en touve nettement réduite et 
donc sans effet „stick-slip“. Avec de telles 
accélérations,  la masse en mouvement 
est un facteur determinant. Des matériaux

high-tech issus de l‘aéronautique et de 
l‘aérospatiale ont été mis en oeuvre pour 
toutes les pièces mobiles afin que la masse 
propre en mouvement  soit la plus faible pos-
sible, la force dynamique générée devant 
bénéficier au maximum à la charge utile.

Une électronique de pilotage, un logiciel 
complet avec de nombreuses fonctionna-
lités et des interfaces sont associées à un 
système mécanique de haute technicité. 
Le pack de base offre de nombreuses pos-
sibilités de pilotage et d‘applications. Il 
permet aussi via les interfaces la mise en 
oeuvre des modes d‘essais déjà spécifiés 
sur le marché. 
 

Notre motivation réside dans la capacité 
à proposer des solutions complètes. Les 
études, l‘installation du système, les liai-
sons mécaniques, les solutions de sécu-
rité, etc. font partie de nos fournitures et 
prestations de service. Nos ingénieurs se 
réjouissent de développer en étroite colla-
boration votre nouveau banc d‘essai.
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Essais dynamiques
avec High-Performance-Shaker
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Performances

Diagramme d‘accélération en relation avec 
la pression d‘alimentation                      		

Contrôleur
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Les accélérations maximales qu‘il est pos-
sible d‘atteindre, dépendent d‘abord de la 
pression d‘alimentation, de la charge utile, 
de la fréquence et de la course de travail 
de l‘actionneur. Dans la plage inférieure à 
70 Hz, l‘actionneur peut pratiquement ef-
fectuer la course complète de +/- 10 mm.
Conformément à la relation Force = Masse 
x Accélération: si des valeurs limites sont 
atteintes, alors des paramètres comme 
la section de l‘actionneur, la course de 
l‘actionneur, etc. doivent être adaptés.

Applications typiques du High-Perfor-
mance-Shaker: les Drive Files sont des 
profils de mouvement, généralement com-
posés de données de mesure. L‘objectif 
est de simuler sur le banc d‘essais les ef-
forts réels appliqués au spécimen. 
Les profils de balayage permettent une 
autre application typique, pour explorer 

Typ HPS-26/20/20/20

Le shaker hydraulique ne peut déployer 
son plein rendement qu‘avec une élec-
tronique et un logiciel performants. Le 
coeur du contrôleur est un PC Power CPU 
avec une fréquence d‘horloge de 1 GHz 
et une RAM de 256 MB. L‘ensemble est 
couplé un système de bus ultra rapide 
(GinLink), comme pour une PLC, prati-
quement toutes les interfaces pour tous 
types de signaux peuvent être intégrées.
La transmission des données est sim-
plement plus rapide et permet le pilo-
tage avec des taux d‘échantillonnage 
jusqu‘à 16 kHz. Dans la version de base,

L‘électronique est équipée d‘une alimen-
tation électrique 24 V DC (30 ou 40 A) 
pour la commande des servovalves. En 
outre, un circuit de sécurité est intégré 
pour couper à tout moment l‘actionneur. 
L‘électronique peut être montée dans des 
racks pour PC. Selon l‘application ou le 
nombre d‘interfaces, le montage dans une 
armoire de commande industrielle est re-
commandé.

Exemples: Drive Files et balayage sinus

ment les valeurs crêtes programmées.

La compensation active d‘ondes har-
moniques lors du mouvement sinusoïdal 
est une particularité de notre actionneur. 
Ainsi, non seulement les valeurs crêtes 
sont exactes mais aussi le signal de temps.

les comportement des composants dans 
toutes les plages de fréquence. Le logiciel 
permet de présélectionner diverses ampli-
tudes selon la bande de fréquences.

Les amplitudes de déplacement ou 
d‘accélération sont optimisées par le sys-
tème de pilotage afin d‘atteindre exacte-  

le contrôleur dispose de 16 entrées
et sorties numériques pour 24 V DC. De 
plus, 8 entrées analogiques sont à disposi-
tion dont 3 pour des opérations de mesure. 
En règle générale, l‘un de ces trois canaux 
est utilisé pour un capteur d‘accélération. 
Equipé de connecteurs BNC, 2 entrées, 
sont disponibles pour d‘autres opérations 
de mesures. 

Le nombre d‘interfaces peut, à moindre 
frais, être étendu à tout moment, sachant 
que les modules sont disponibles pour pra-
tiquement tous les types de signaux.
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Données techniques
High-Performance-Shaker

Diamètre de piston:	
Diamètre de tige:	     
Course:
Force max.:
Masse à déplacer:
Gamme de fréquence:
Accélération max:
Pression hydraulique max.:
Débit hydraulique moyen:
Spécification huile:		
Charge latérale max.:		
T° ambiante:	
Position de montage:
Encombrement HPS:
Mesure du déplacement:

Mesure de force:	
Mesure de pression:		   
  

26 mm	
20 mm
20 mm
+/- 7 kN
jusqu‘à  5 kg
600 Hz
250 g
340 bar
43 l/min (à ~ 80 Hz)
ISO VG-46, de préférence synthétique		
10 N			 
-10 à 35 degrés Celsius	
verticale de préférence, horizontale possible
longueur: 415 mm Ø 420 mm	
intégrée dans la tige du piston	
capteur inductif type IMS, Signal 4 ... 20 mA
Capteur de force optionnel
Capteurs de pression A et B optionnels

Données

Contrôleur:
Fréquence d‘horloge:	      
Mémoire RAM:
Ethernet:
Bus système:
Taux d‘échantillonnage:	      
Nombre d‘entrées analogiques:
Nombre de sorties analogiques:	
Entrées numériques:
Sorties numériques:	
Alimentation:  

PPC CPU
1 GHz
256 MB
1 GBit/s
Gin-Link
16 kHz
8 (3 disponibles) / extensible
8 (4 disponibles) / extensible
16 (24 V DC) / extensible	
16 (24 V DC) / extensible		
230 Volt 50 Hz ou 110 Volt 60 Hz (USA)

Electronique / Système de pilotage:

Système d‘exploitation:	
Mode Sinus en manuel:	
     
Mode Sinus en balayage:

Drive Files:
Bruit:	
Analyseur spectral:
Formats de données:
Acquisition des données de
mesure:

Microsoft Windows XP (ou supérieur - Windows 7 recommandé)	
Générateur de fonctions en déplacement / vitesse / accélération 
Réglage manuel facile 
Taux de balayage en Hz./.sec., décades./min. ou octaves./
Tableaux balayages personnalisés
Profils d‘accélérations, de déplacements et de forces
Bruit blanc
Analyse spectrale et représentation du signal 
ASCII, MTS Format RPC, *.tim
Fonction intégrée au logiciel de base

Logiciel / Module
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HPS-26-20-20-20
45 mm	
26 mm
15 mm
+/- 33 kN
jusqu‘à 50 kg
500 Hz
150 g
340 bar
70 l/min (à ~ 50 Hz)
ISO VG-46, de préférence synthétique	
10 N			 
-10 à 35 degrés Celsius	
verticale de préférence, horizontale possible 
longueur: 380 mm Ø 460 mm	
intégrée dans la tige du piston	
capteur inductif type IMS, Signal 4 ... 20 mA
Capteur de force optionnel
Capteurs de pression A et B optionnels

HPS-45-26-26-15


