~Le premier projet"

Cette instruction doit vous permettre de réaliser avec succes votre premier
projet. Nous renoncons volontairement d’aller trop dans les détails.

|
La fléche rouge -4 | yous indique le texte concerné.

Cliquez sur lI'onglet Etablir un nouveau projet

il seilkranPROjekt []

Systeme Projet Plan 7

D B

Cliquez sur oui

seilkranPROjekt

o Mouveau prajet 7

—— | Nein
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Donnez un nom a votre projet

Désignation
Commune
Division
Lieu

Ligne no.

Début des travaux
d’emploi de l'install.

Canton (™)

dasErste

Feldkirch

Forst

Untere Au

4

i# Données de base du projet / Caractéristiques

_ Carte, équidistance 10m O
Carte, équidistance 20m O

Distance | Pourcent de pente O

Entrée de donnée libre (distance horizontale, différence d'a @

Longueur
facteur de correction
max. Tension fondamentale en montée

a pente descendante de la tension de base

Différence d'altitude

~ Point le plus bas

(***) Forme CH OFAC
Ajouter des lignes de grille

Nombre de points de mesure

5000 m

1.00

133.33 |kN

133.33 |kN

0.0 m

=S e =

Poids au m' du cable porteur 0.04 kN

Charge totale (*)|" = 20.00

Tension du cable porteur | 120.00
Longueur de la charge (™) 6.00
min. charge de rupture | 400.00
facteur de sécurité 3.00

Facteur de réductior 0.80

Azimut .

Direction de transport

amont O

aval O
Méthode de transport

Sélection O
Coffre O
L'arbre O

kN

kN

m

kN

gon

(*) Charge totale = charge utile + chariot + élingues

(**) Longueur de la charge = longueur max. du bois + largeur du chariot + longueur des élingues + distance de sécurité




Choisissez le genre de relevé Distance / Pourcent de pente

Désignation| DASERSTE |

Commune‘

Division
Lieu

Ligne no.

Début des travaux

d’emploi de l'install.

—

{**) Forme CH OFAC

9

Carte, équidistance 10m O Poids au m' du cable porteur_l kN
Carte, équidistance 20m O i -
arge totale ﬂl:| kN

Distance | Pourcent de pente @.
Tension du cable mﬂeurl:l kN

Longueur de la charge ml:l m
min. charge de rupture_l kN
facteur de sécurité_|

1.00

Entrée de donnée libre (distance horizontale, différence d'a O

facteur de correction

max. Tension fondamentale en montée

a pente descendante de la tension de basekN

Facteur de rmum“

Azimutgf’"

Direction de transport

Peint le plus basEm
Ajouter des lignes de grilleE

amont O
aval O
Méthode de transport
sélection O
Coffre O
Larbre O

{*) Charge totale = charge utile + chariot + élingues

{*) Longueur de la charge = longueur max. du bois + largeur du chariot + longueur des élingues + distance de sécurité

Inscrivez, dans le champ Longueur, la distance horizontale approximative de la

ligne.

Désignation
Commune
Division
Lieu

Ligne no.

Début des travaux

d’emploi de l'install.

coron = ]

{***) Forme CH OFAC

9

Poids au m' du cable porteurE kN
Charge totale ﬂE kN

Tension du cable poneurE kN
Longueurr' I— Fe la charge ["";Em

facteur de correction 0.67 \I min. charge de ruptureE kN

max. Tension fondamentale en montée kN facteur de sécu ritéE

0.80 |

Carte, équidistance 10m O
Carte, équidistance 20m O
Distance | Pourcent de pente O

Entrée de donnée libre {distance horizontale, différence d'a @

a pente descendante de la tension de base |Farte||rde rutu:hul”

o =

Direction de transport

Différence d'altitude_l m
Point le plus bas_lm

Ajouter des lignes de grille : amont O
aval O

Méthode de transport
Sélection O
Nombre de points de mesure_l Coffre O
Larbre O

(*) Charge totale = charge utile + chariot + élingues

{*™) Longueur de |la charge = longueur max. du bois + largeur du chariot + longueur des élingues + distance de sécurité




Inscrivez, dans le champs Différence d’altitude, la différence d’altitude
approximative entre le point de départ et le point d‘arrivée de la ligne.

Désignation
Commune
Division
Lieu

Ligne no.

Début des travaux|

d’emploi de l'install.

-

(™) Forme CH OFAC

@

Carte, éguidistance 10m ) Poids au m' du cable porleur_l kN

Carte, équidistance 20m O
Distance / Pourcent de pente O

Charge totale ﬂ_| kN

Tension du cable poneur_l kN

Longueur de la charge m_l m

min. charge de ruplure|:| kN
facteur de sé{:urilé_l

080

Entrée de donnée libre (distance horizontale, différence d'a @

Longueurl:l m
facteur de correction
max. Tension fondamentale en monléekN

a pente descendante de la tension de base kN

Facteur de réductior|

Différence d‘allilude \_ | Azimut!ljgon

Point le plus basI:Im

Direction de transport

Ajouter des lignes de grille : amont O
aval O

Méthode de transport
Sélection ()
Nombre de points de mesure_l Coffre O
L'arbre O

{*} Charge totale = charge utile + chariot + élingues

{**) Longueur de la charge = longueur max. du bois + largeur du chariot + longueur des élingues + distance de sécurité

Inscrivez, dans le champs Nombre de points de mesure, le nombre de points du
proces-verbal de terrain de la ligne concernée.

Désignation
Commune
Division
Lieu

Ligne no.

Début des travaux

d’emploi de l'install.

S —

{™*) Forme CH OFAC

@

.a pente descendante de la tension de base kN

{*) Longueur de |a charge = longueur max. du bois + largeur du chariot + longueur des élingues + distance de sécurité

Carte, équidistance 10m | Poids au m' du cable porleurljkN
Carte, équidistance 20m O
. Charge totale HljkN
Distance | Pourcent de pente O
Entrée de donnée libre (distance horizontale, différence d'a @ Tension du cable poneurlj kN
Longueur_|m Longueur de la charge mljm
facteur de correction min. charge de ruptu relj kN
facteur de sécu ritélj

max. Tension fondamentale en montée kN
0.80 |

Facteur de réductior

o ™

Direction de transport

Difféerence d'alliludel:l m
Point le plus bas_lm

Ajouter des lignes de grille : | amont O
& aval O

ethode de transport
Sélection O
Nombre de points de mesure Coffre O
Larbre O

(*) Charge totale = charge utile + chariot + élingues




Cliquez sur I'onglet Enregistrer

Carte, équidistance 10m (O Poids au m' du cable poneur_| kN

Désignation
Carte, équidistance 20m O
Commune . Charge totale ﬂl:l kN
Distance | Pourcent de pente O
Division Entrée de donnée libre (distance horizontale, différence d'a @ Tension du cable pm(emljl kN
Lieu Long U&U[E m Longueur de la charge [*")I:I m
Ligne no. facteur de correction min. charge de ru meEI:I kN

facteur de sécu ritél:|

Facteur de réductio] 0.8

max. Tension fondamentale en montée

a pente descendante de la tension de base

Différence d'altitude m Azimut gon

Canton ["'"'"’) Point le plus basEm Direction de transport

Début des travaux

Forme CH OFAC
o Ajouter des lignes de grilleE amont O
aval O
Méthode de transport
Sélection O
Nombre de points de mesure Coffre O
L'arbre O

{*) Charge totale = charge utile + chariot + élingues

{**) Longueur de la charge = longueur max. du bois + largeur du chariot + longueur des élingues + distance de sécurité




Ouvrez I'onglet Relevé de terrain

A seilkranPROjekt [DASERSTE |
i

Systéme  Projet Plan 7

A8 g o e

e p—

Un terrain « imaginaire » a été créé automatiquement sur les base « Longueur »

« Différence d'altitude » et nombre de points de mesure.
Celui-ci doit étre maintenant « corrigé » grace aux données de votre proces-

verbal de relevés de terrain.

e

Distance[m]

‘) Relevé de terrain [DASERSTE ] E=n Eoh =™
[]cime darbre
Pt. deltals [m] Ls [m] 2: (+/~) d.H[m] Distance[m] Remargue A
: 20.22 15.0 3.00 20.00 |
20,22
20.22 15.0 3.00 20.00
3 1 4044 [
2022 @mmm[ [15p e 20.00
4 N |60.66 ™
2022 15.0 3.00 20.00
L 80.88
20.22 15.0 3.00 20.00
[ 101.10
20.22 15.0 3.00 20.00
Fi 121.32
20.22 15.0 3.00 20.00
8 141.54
20.22 15.0 3.00 20.00
9 161.76
20.22 15.0 3.00 20.00
10 181.98
2022 15.0 3.00 20.00
11 20220
0.00 0.00 0.00
12 20220
W
Pt.
delta Ls [m]
v d.H[m]
Pt Angle[%] =
y P BT P
v -

-




Lors du rajustement au terrain réel, les cellules en gris sont automatiquement
adaptées.
Cliquez sur l'onglet Enregistrer

e

‘) Relevé de terrain [DASERSTE] =0 ==
[ 1Cime darbre
Ft delta Ls [m] Ls [m] % {+/~) d.H[m] Distance[m] Remargue "
I 20.00 1.0 0.20 20.00 |
2 20.00
18.00 6.0 1.08 17.97
3 28.00
12.00 12.0 1.43 11.91
4 50.00
2.00 19.9 0.39 1.96
5 52.00
4.50 29.9 1.29 4.31
[ 56.50
30.00 f2.0 17.53 24.35
i 86.50
28.00 10.0 2.79 27.86
8 114.50
7.00 15.0 1.04 6.92
9 121.50
4.00 60.1 2.06 343
10 125.50
17.00 30 0.51 16.99
11 142.50
55.00 23.0 12.33 53.60
12 197.50
L
Pt.
delta Ls [m]
d.H [m] .
B | Pt o Angleld] ol J_,J
o Distance[m] —

-




Ouvrez l'onglet Controle des erreurs (respectivement le champ changer les
données de terrain).

4 seilkranPROjekt [DASERSTE] - O X

Systéme Projet Plan 7

Ay O

Cliquez sur Point fixe de la premiere ligne

Contréle des erreurs (respect. changer les données de terrain) [DASERSTE] E@
PM Distance[m] Différence d'aPoint fixe Type Hauteur[mAgnle de roulenPression a I'étriHauteur de fixatiolAngle d'attaque{**)Coordonnées E  Co ~
1 0.00 0.00[] _ 0.00 0.0 0.00 0 0.0
2 20.00 0.20[] 0.00 0.0 0.00
3 17.97 1.08[] 0.00 0.0 0.00
4 11.91 1.43[ ] 0.00 0.0 0.00
5 1.96 0.39] ] 0.00 0.0 0.00
E 4.31 1.20[] 0.00 0.0 0.00
T 24.35 17.53[] 0.00 0.0 0.00 0
2 27.86 279[] 0.00 0.0 0.00
£l 6.92 1.04[] 0.00 0.0 0.00
10 343 2.06[] 0.00 0.0 0.00
11 16.99 051[] 0.00 0.0 0.00
12 53.60 1233 0.00 0.0 0.00 0 0.0

v
1< >
(**} = 45gon Angle d'attaque critique {*) chiffre rouge -= Erreur: angle de roulement > 30 g =
(**} = 25gon Angle d'attaque normal (**) chiffre rouge -= Erreur: angle d'attaque > 45 g :—[,_j %
4 (**} = 10gon Angle d'attaque favorable —

Choisissez Cable-grue mobile

A =E=
PM Distance[m] Différence d'aPoint fixe Type Hauteur[mAgnle de roulenPression a I'étriHauteur de fixatioAngle d'attaque(**)Coordonnées E  Co A
1 0.00 0.00 [ 0.00 0.0 0.00 0 0.0
2 20.00 0.20[] 0.00 0.0 0.00
3 17.97 1.08[] 0.00 0.0 0.00
4 11.91 1.43[] 0.00 0.0 0.00
5 1.96 0.39] ] 0.00 0.0 0.00
g 4.31 1.29[ ] 0.00 0.0 0.00
7 24.35 17.53[] 0.00 0.0 0.00 0
[l 27.86 2791 000 00 0.00
9 6.92 1.04[] Point fixe 0.00
10 343 2.06] ] 0.00
11 16.99 05101 Support penché 0.00
12 53.60 12.33[] Support incliné 0.00 0 0.0

Support terminal < | =
Arbre d'ancrage
Ancrage
Corps mort

Support artificiel
Cable-grue mobiic .

Support possible
Surhaussement de terrain

X

I I I ¢
1< >
(**) < 45gon Angle d'attaque critique (*} chiffre rouge -= Erreur: angle de roulement = 30 g =
(**) < 25gon Angle d'attaque normal (**) chiffre rouge -= Erreur: angle d'attaque > 45 g :_‘,_IJ %
4 (**) < 10gon Angle d'attaque favorable =




Cliquez sur Point fixe de la derniére ligne et choisissez Ancrage

(**) < 10gon Angle d'attaque favorable

2

# = |[=
PM Distance[m] Différence d'aPoint fixe Type Hauteur[mAgnle de roulenPression a I'étriHauteur de fixatiolAngle d'attague(**)Coordonnées E  Co ~
1 0.00 0.00[] Cable-grue mobile 0.00 0.0 0.00 0 0.0
2 20.00 0.20[] 0.00 0.0 0.00
3 17.97 1.08[] 0.00 0.0 0.00
4 11.91 143[] 0.00 0.0 0.00
5 1.96 0.39[] 0.00 0.0 0.00
G 4.31 129 ] 0.00 0.0 0.00
7 24.35 17.53[] 0.00 0.0 0.00 0
] 2786 279 nonon 0o 0.00
9 6.92 104[] Point fixe 0.00
10 343 2.06[ ] 0.00
11 16.99 051 Support penché 0.00
12 53.60 12,334 Supportincling 0.00 0 0.0

Support terminal [=] =]
Arbre d'ancrage
Ancrage \_
Corps mort D
Support artificiel
Céble-grue mobile
Support possible
Surhaussement de terrain
] I ]
I [ I
<
(™) = 45gon Angle d'attaque critique (") chiffre rouge = Erreur: angle de roulement = 30 g l
(") < 25gon Angle d'attaque normal (**) chiffre rouge -> Erreur: angle d'attaque = 46 g __J,_j
A "

De la méme maniére, placez maintenant un Support

£3

) =
PM Distance[m] Différence d'aPoint fixe Type Hauteur[mAgnle de roulenPression a I'étriHauteur de fixatiolAngle d'attaque(**)Coordonnées E  Co ~
1 0.00 0.004 Cable-grue mobile 0.00 0.0 0.00 0 0.0
2 20.00 020[ ] 0.00 0.0 0.00
3 17.97 1.08[] 0.00 0.0 0.00
4 11.91 1.43[ ] 0.00 0.0 0.00
5 1.96 0.39] ] 0.00 0.0 0.00
E 4.31 1.20[] 0.00 0.0 0.00
7 2435 17.53 ] 0.00 0.0 0.00 0
g 27.86 279 000 0n 0.00
3 .92 1.04[] Paint fixe [ 0.00
10 343 2.06[] [ 0.00
11 16.99 0511 Support penché _ 0.00
12 53.60 12,331 Anci Support incling B 0.00 0 0.0

Support terminal | <[> |
Arbre d'ancrage
Ancrage
Corps mort
Support artificiel
Céble-grue mobile
| - |
Support possible
Surhaussement de terrain
] I ]
I [ I
<
(**) < 45gon Angle d'attague critique (*) chiffre rouge == Erreur: angle de roulement > 30 g =
/‘ (**) < 25gon Angle d'attaque normal (**) chiffre rouge - Ermreur: angle d'attaque > 45 g :_[,_lJ %
4 (™) = 10gon Angle d'attaque favorable —




Donnez une Hauteur approximative au support

i#l] Contréle des erreurs (respect. changer les données de terrain) [DASERSTE]

==

=)

PM Distance[m] Différence d'aPoint fixe Type Hauteur[mAgnle de roulenPression & I'étriHauteur de fixatiolAngle d'attaque(**)Coordonnées E  Co ~
1 0.00 0.00f4 Cable-grue mobile 0.00 0.0 0.00 0 0.0

2 20.00 0.20[] 0.00 0.0 0.00

3 17.97 108[] 0.00 0.0 0.00

4 11.91 1.43[ ] 0.00 0.0 0.00

5 1.96 039 ] 0.00 0.0 0.00

£ 4.31 1.29[] 0.00 nn 0.00

7 2435 17 53] Suppor penché q . — 0.00 0

g 27.86 279[] 0.0 00 0.00

] 5.92 1.04[ ] 0.00 0.0 0.00

10 343 206 ] 0.00 0.0 0.00

1 16.99 051[] 0.00 0.0 0.00

12 53.60 12331 Ancrage 0.00 0.0 0.00 0 0.0

1< >

W

(**) < 45gon Angle d'attaque critique

/‘ (**) = 25gon Angle d'attaque normal

(**) < 10gon Angle d'attaque favorable

(*) chiffre rouge -= Erreur: angle de roulement = 30 g
(**) chiffre rouge -= Erreur: angle d'attaque = 45 g

Cliquez sur l'onglet Enregistrer

i#l] Contréle des erreurs (respect. changer les données de terrain) [DASERSTE]

=]

=)

prugumemgle d'attaque favorable

PM Distance[m] Différence d'aPoint fixe Type Hauteur[mAgnle de roulenPression & I'étriHauteur de fixatiolAngle d'attaque({**)Coordonnées E Cao ~
1 0.00 0.00[] Cable-grue mobile 0.00 0.0 0.00 0 0.0
2 20.00 0.20[] 0.00 0.0 0.00
3 17.97 108[] 0.00 0.0 0.00
4 11.91 1.43[] 0.00 0.0 0.00
5 1.96 039 ] 0.00 0.0 0.00
& 431 1.29[] 0.00 0.0 0.00
7 2435 17 53] Suppor penché =00 Y 0.00 0
8 27.86 279[] 0.00 0.0 0.00
3 G.92 1.04[] 0.00 0.0 0.00
10 343 2.06[ ] 0.00 0.0 0.00
1 16.99 051[] 0.00 0.0 0.00
12 53.60 12331 Ancrage 0.00 0.0 0.00 0 0.0
< >
') < 45gon Angle d'attaque critique (*) chiffre rouge -= Erreur: angle de roulement = 30 g il
vV S igle d'attaque normal (**) chiffre rouge -= Erreur: angle d'attaque = 45 g 4.—1 %




Ouvrez l'onglet Dessin de plan (optimiser)

il seilkranPROjekt [DASERSTE]

Systéme  Projet Plan 7

g.uém o)t 3 “%’:'r @\N _ﬂ |
|

Votre premier projet est ainsi établi

il seilkranPROjekt [DASERSTE]
Systeme Projet Plan 2

AR\ g &

Ao

i seilkranPROjekt [DASERSTE]

120

100

80

ft

.
¥

9 2 AAY» HE- o

Remarque

(E=8 [HoR =

Tension (kg) 12236 =
Tension (kN) 120.0 =

PRE@-=

Ce projet peut, doit, maintenant étre optimisé. Vous pouvez directement, sur
cette page, ajouter, éliminer, déplacer des points fixes, changer la hauteur de
ces derniers ainsi que les déplacer a gauche ou a droite de la ligne. Avec chaque
changement apporté, le programme calcul et redessine automatiquement :

- Les champs de tension (noir)
- La flexion a vide (bleu)
- La flexion en charge (rouge)

- La distance par rapport au sol (vert)

Il en va de méme pour les angles de roulement (rouge si négatif) et autres
possibles angles négatifs (également en couleur rouge) ainsi que la pression a

I'étrier et le diameétre nécessaire au point d’attache.



Déplacer le Curseur horizontal a 'emplacement de votre arbre support
i3 seilkranPROjekt [DASERSTE]

Systéme  Projet Plan 2
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i seilkranPROjekt [DASERSTE]

120

10

100 120 140 160 180 200

ff
W

\
f

>, . : ‘ ‘ o

( .". ) Remarque Tension (kg) 12236 =
vV, /:). /“9- < b «» ol Tansion (W) 120.0/%
« jouez » avec le Curseur vertical jusqu’au moment ou vous aurez trouvé la
hauteur idéale. Cliquez sur lI'onglet Enregistrer

9 seilkranPROjekt [DASERSTE]

Systéme  Projet Plan 2
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@ scilkranPROjekt [DASERSTE]

120

100

30

30

80 100 120 140 160 180 200

&
-
¥

Remarque Tension (kg) 12236 =

i
\‘J‘ ﬁ_]- /:; « A v » <<>> \tﬁ ¢ Tension (kN)| 1200 =

QQ




Ouvrez I'onglet Imprimer le projet et/ou le plan

i seilkranPROjekt [DASERSTE] —
# j ! o x

EN S

Systeme  Projet Plan 7

AP ey

Choisissez l'objet et cliquez sur I'onglet Enregistrer

Longueur totale (horizontale) 189.3 ([m | @ 1:1'000 (A4 correspond a 200
(O 1:2'500 (A4 correspond a 50(

Difierence d'altitude M O 1:5'000 (A4 correspond & Tkr

(O 1:10'000 (A4 correspond a 24
Nombre de pages {horizontales} O Largeur de la page

Nombre de pages (verticales) g :: en travers
Oa3
O A3 en travers
O A1
O a0

O Imprimante standard
(O Choix de I'imprimante et/ou propriétés de I'im
® Appercu

plus grande distance par rapport au solm [¥] Données de base du proiet / Caractéristiques
[+ Protocole de piquetage

[IPlan
[ situation
IlPlan & Situation]

& ] Annonce a I'OFAC ‘




