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Boule Gyrostahilisée double-élage
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BGR-300 : Casqgue (utilisateur) :
60/Rg : Position Embase / rep. Galiléen (Inclinométre) Bu/Rg : Position Casque / rep. Galiléen (angle module AHRS)
Qu/Rg : Vitesse Casque / rep. Galiléen (gyro. module AHRS)

81/0 : Position Axe 1 “BOULE" / Embase (Codeur moteur)
01/0 : Vitesse Axe 1 “BOULE” / Embase (Codeur moteur)

821 : Position Axe 2 "OPTIQUE" / Axe 1 (Codeur moteur)
0211 : Vitesse Axe 2 “OPTIQUE" / Axe 1 (Codeur moteur) Cu/Rg
p2/1 : Position Axe 2 "OPTIQUE" / Axe 1 (Capteur angulaire) @1/0

C0/Rg

Optigue (Visée) :
Bop/Rg (62/Rg) : Position Axe "OPTIQUE" / rep. Galiléen (Z8)
Qop/Rg (Q2/Rg) : Vitesse Axe “OPTIQUE" / rep. Galiléen (Gyrométre)
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Carte de commande :
fc : Consigne de Position om : Position Moteur
Qc : Consigne de Vitesse 0Om : Vitesse Moteur
Ic : Consigne de Courant Im : Courant Moteur

Qc Al1 : Consigne de Vitesse Entrée ana. Al1
Qc AlZ : Consigne de Vitesse Entrée ana. Al2
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