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Introduction Générale 2010

INTRODUCTION GENERALE

L’introduction de l'informatique dans I'industriecansidérablement accélére le
développement de I'automatisation. Elle est utliadous les stades des processus productifs

(conception, production, contrdle de la qualité pesluits).

Cette introduction de l'informatique nous permetemplacer des éléments a principe
mécanique limité a des fonctions bien détermingest passer a des cartes électroniques ou
API(Automate Programmable Industriel) donnant warge plage de manipulation, et

d’extension des fonctions désirées.

Automatiser une tache consiste a enchainer lessgiv®pérations nécessaires a
sa réalisation, en limitant au maximum l'interventd’'un opérateur. Les systémes
automatisés envahissent notre environnement aiessdbns le domaine domestique, que

dans le domaine industriel.

= Dans le domaine domestique, on utilise des autsmas peu complexes:
+ machine a laver,
+ appareils de chauffage munis d’une régulation dwésature,

= Dans le domaine industriel:
+ appareillage destiné a remplacer I'opérateur humain

+ machines-outils a commande numérique.
L’informatique industrielle est divisée en 3 pastie

v théories et matériels nécessaires pour concevotabser les automatismes
numériques de type cablés (systemes logiques),
v systemes logiques programmeés (microprocesseurs),

v/ automates programmables industriels.

Les Tours TS5 sont indispensables pour la fabdoales pieces mécaniques et la SNVI
posséde un nombre important de ces machines gqués@anne faute d’une piéce
indisponible pour leur fonctionnement appelé ségeen

Par conséquence I'entreprise nous a demandé cétceldernier et de concevoir une

carte a base de composants courants et disposibniés marché.
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A cet effet, le contenu de notre mémoire est oggade la maniére suivante :

v Le premier chapitre est consacré a I'étude teclympl@ de la machine de
maniere générale, et au séquenceur en particulier.

4 Le deuxiéme chapitre est consacré a la modélisatibautomatisation d’'un
cycle de percage.

v Le troisieme chapitre est réservé a la concegida réalisation de la
commande qui remplacera le séquenceur et nouseEons par une conclusion

génerale.
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L'entreprise est I'un des piliers majeurs de I'éoone d’'un pays, elle contribue au
développement socio-économique en offrant des leemes services d’'une part et d’autre
part elle garantie un ensemble d’activités qudpisent des richesses.

Apres l'indépendance, I'Algérie a pris consciendescette importance et en 1967 fut
créeSONACOME regroupant en son sein 11 entreprises qui devoahdutonome en 1980.
Ce choix organisationnel a été approuvé par le eibres ministres, le 06 juillet 1981
donnant ainsi naissance &3BVI (SociétéNationale de¥ €hiculed ndustriels).

La SNVI est née a l'issue de la restructuratiorB@NACOME par décret n° 81-342
du 12 décembre 1981, qui lui consacra le statuttdéprise socialiste a caractére économique
régie par les principes directeurs de la gestiamntiste des entrepris¢ §SE) en rigueur au
plan institutionnel.

A partir de 1995, elle change de statut juridiqoarpdevenir une Entreprise Publique
Economique (EPE). La SNVI est alors érigée enétécpar action (SPA) d'un capital

sociale de 2,2 milliards de dinars.

» Objet social

La SNVI recherche un développement de la prodoctie I'exportation,

de la distribution et de la maintenance des vébguddustriels.
Véhicules industriels signifie:

= Les camions.
= Les autobus.
= Les autocars.
» Les camions spéciaux.

= Les remorques et semi-remorques.

» Siege Social

- La SNVI est sisé& Rouiba- Alger, Route National n°05.BP 135.
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» Organisation de la SNVI

La SNVI adopte le modele organisationnel uniforrtreicguré avec les objectifs du
contrat de performance de la maniére suivante :
» Une assemblée des travailleurs soutenue par demissians permanentes.
= Un conseil de surveillance.
= Un Directeur Général unique de I'entreprise épgalédes cadres Dirigeants,
des Directeurs d’Unité (commerciales, productioprestation de service).
Pour accomplir ses différentes missions, la SNViléaeloppé toute une variété
d’activités qu’on peut regrouper en deux grandésgmaies homogenes : les activités opéra-
tionnelles et les activités fonctionnelles.
En 2000, la réorganisation de la SNVI et la cogatie trois divisions, donnent
une nouvelle configuration comme suit :
= Direction des Ressources Humaines.
= Direction Comptabilité et Finance.
= Direction de I’Administration et Moyens.
= Direction Commerciale, toujours avec les ancienme®s commerciales.
= Direction de Partenariat et de la Restructuratratustrielle.
» Direction de I'’Audit, Contrdle de Gestion et de ffanisation.
= Division des Véhicules Industriels.

= Division Carrosseries Industriel.

Division Fonderie de Rouiba.

» Présentation de la Division des Véhicules Industrie (DVI)

La DVI est une unité de production des véhiculekigtriels (camions, cars, bus, mi-
nibus). Elle regroupe six batiments de productiontdrois affectés a I'usinage et trois autres
au montage.

- Centre de production d’'usinage, il comporte :
» Des machines Mécanique (ME).
» Une Forge (FE).
= Un Atelier de rénovation (ARM).
- Centre de production du montage est composeé :
» D’'une Tolerie Emboutissage (TE).

= Chaine Montage Camions (MC).
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= Chaine Montage Autobus (MA).

» Présentation du batiment Mécanique

C’est un batiment de production affecté a l'usindge pieces mécanique, l'usinage de
ces organes est réalisé sur 568 machines.

Il est d’'une superficie de 5400 m2 et un effectd d160 personnes chargé de
la production de principaux organes des véhicidésjue les ponts boites a vitesses, direc-
tions et essieux diverses formes.

L’'assemblage de toutes les pieces fabriquées eanesg se fait également au niveau
batiment mécanique qui abrite environ 650 machiloes des :

= Tours

» Perceuses

* Fraiseuses

= Post de soudage
» Rectifieuses

= Aléseuses

= Presses

= Affuteuses

= Fourres

» Les activités opérationnelles

Ce Sont des activités de la production et sons dauesponsabilité de la direction
industrielle. Les unités de production prennentclearge le processus de fabrication des vé-
hicules industriels.

Les activités de distribution et de maintenanceceament entre autres :

» La vente des veéhicules et de leur équipement eéri@gt a I'étranger.

La vente des pieces de rechange.

Le service de la garantie.

La réparation, I'entretien et la rénovation desiedlles de la gamme SNVI

La formation et la documentation.

L’assistance technique a la clientéle, assurédgsaréseaux primaires et se-

condaire répartis a travers le territoire national.
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Organigramme de la SNVI

: IANS ®[ 3p durue.isuesiQ

Figure 1
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Etudes Technologiques du Tour
semi automatique (TS5)




Chapitre I : Etudes technologique du TS5 2010

INTRODUCTION

Le TS5 est un tour semi-automatique installé danlétiment mécanique, il réalise
plusieurs opérations d’'usinage tels que le perdadiéetage, chariotage, etc.........

Dans un premier temps, on va essayer de définesgce qu’'un tour ainsi que le
principe de son fonctionnement. Dans un deuxiéemeps on va s'intéresser a la partie
commande en général, et au séquenceur mécanigoen(dateur rotatif) en particulier qui
fait 'objet de notre étude. Enfin la modélisatida ce dernier nous permet de déterminer le
nombre d’entrés/sortis afin de choisir le micracoleur le plus adapté.

[.1 .Présentation et fonctionnement du TS5

Le tour est un instrument mécanique qui permet daese¥aloutes les opérations de

tournages. Tous les tours possedent deux partieardetéristique :
= L’ensemble de la broche ou arbre du mandrin.

= Groupe mobile du porte outil.

1.1.1 Définition du tournage

Le tournage est une opération mécanique qui petiaginer des pieces de révolution,
animé d’'un mouvement circulaire uniforme autoumdaxe fixe.
Au moyen du tournage on peut usiner :
* Une surface cylindrique extérieure ou intérieure.
* Une surface conique extérieure.
» Une surface calibrée ou profilée.
» Un filetage extérieur et intérieur.

» L’usinage d’'une surface extérieure et réaliseré@pesilements, gorges, .... etc.
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1.1.2 Présentation du TS5

Ce sont des tours équipés d’'un trainard semblatdduad’un tour parallele avec une
tourelle hexagonale indexable munie de 6 postagitS@nimée d’un mouvement
longitudinalcontrélé par débutées. Les outillages spécialenwigus pour la machine
permettent des opérations simples et précises.

La commande de ces tours peut étre manuelle oaréie putomatique.

1.1.3 Schéma d’en semble de la machine TS5

Fl

. ..
W Bomode Seme IS

Figure .1 Le Tour TS5

Le schéma d’ensemble de la machine est reprédantela figurd.1 ces différents

organes sont représentés dans le tableau ci-dessous

Reps

Désignation

Roéles

Barre de guidages

2 Mandrin Sert a fixe la piece et assure sa ratatio
3 Tourelle hexagonale Porte les outils de percage
4 Groupe hydraulique Alimente les actionneurs hylilgaes (le frein, cirage de

a
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piece, les embrayages...)

5 Volant de chariot Assure le déplacement manuel de la tourelle.
tourelle
6 Moteur d’arrosage C’est une pompe alimentantalane d’arrosage assurant|le

refroidissement de la piéce et de I'outil

7 Lampe de signalisation Donne des informations poperateur
8 Accessoire
9 Table de commande Permet a [l'opérateur de comenarlds différents

actionneurs et le choix de la gamme de vitesse aiacycle

10 Pou de cirage Permet le cirage de la piece

11 Volant de chariot Assure le déplacement manuel du chariot transversal

transversal

12 Volant de chariot Assure le déplacement manuel du chariot longitudina

longitudinal

13 Ventilateur

Tableau I.1 les organes du Tour TS5

[.1.4 Fonctionnement Général de la machine

Les vitesses de broche, les inversions de marchkesetarréts seront obtenus

automatiquement.

Le nombre de vitesses pouvant étre choisies tamycle est de 10. A chaque
évolution de la coulisse de tourelle une vitesd#érente, peut étre obtenue chaque fois que

10
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le taquet fixé a la coulisse passe, dans le sensg, reur le contact fixé a larriere de la
semelle.

Les quatre vitesses restantes, utilisables pahdeiat de complément sont obtenues
par impulsion sur le bouton poussoir placé sueladt de la poupé.

[.1.5 Table de commande

On distingue sur la table de commande deux ebtéur le c6té gauche on a des
lignes horizontales et verticales comme le moatfegure ci-dessous :

ressanssss -
Liamt 23 ?&91@ 5 E ©?

\ 8

Figure 1.2 Table de comman:

v Les lignes horizontales correspondes a :
La premiere (stop) au nombre de vitesses compulieses le cycle

La seconde («~ ) aux inversions de semaalehe (rotation de la broche)

11
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Les douze dernieres aux vitesses de broche
v Les lignes verticales, numérotées de 1 a 10 pasitiot chaque fonction dans le cycle.

Le rappel automatique au point de départ du cyeléesa lorsque ce dernier se sera déroulé
entierement, il aura lieu en fin de course AR delaelle

Un bouton a deux positions placé sur le coté denbére de I'équipement sous le
sectionneur, permet d’arréter la broche en cyalbien de la laisser tourner en permanence
dans le cas d’un tour équipé d’'une avance barre.

Sur le deuxieme co6té (droite) des boutons asygoboles numérotée de 1 a 9 dont
chacun sa signification :

1-Commande de lubrification des outils

2-Sélection manuel du sens de rotation de broche

3-Arrét d’'urgence

4-Commande de I'avance barre électrique

5-Mise sous tension et arrét du groupe hydraulique

6-Commande du mandrin

7-Bouton de sélection manuelle du programmatewsrvidesses de broche

8-Tableau programme par fiches embrochablés poweélection automatique des
vitesses de broche.

9-Déblocage pour rotation manuelle de la broche.

|.2 Etudes électriques du TS5

Dans cette étape d’étude on va essayer d’expligygan électrique de la machine, et
pour cela on va le partager en deux parties @uitsressentielles.

La mise sous tension s’obtient via la fermeturesectionneur Q1, donc I'alimentation
des transformateurs TR1 et TR2 et se vérifie pdumage de la lampe L1Vpir le plan
électrique en 'ANNEXE).

1.2.1 Circuit de puissance

Le circuit de puissance représente les six moteytsasés asynchrones dont chacun
a sa fonction précise. lls sont représentés dalinguliee ci-dessous :

12
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Figure 1.3Circuit de puissance des moteurs
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1.2.1 .1 Généralités sur les moteurs asynchrones

Le moteur asynchrone est une machine a couramhatiiequi transforme I'énergie
électrigue en énergie mécanique, c’est le motepluke utilisée dans l'industrie.

Son fonctionnement est basé sur le principe du phanornant produit par un courant
alternatif. Il se compose de deux parties ességigli sont le stator et le rotor.

.2.1.1.1 Stator

Il comporte un circuit magnétique en forme de coom fixé a l'intérieur d’'une
carcasse formant un enroulement triphasé logéleamsncoches de ce circuit produisant ainsi
un champ tournant a la fréequence du rotor

[.2.1.1.2 Rotor

C’est la partie mobile du moteur, il est placéi@té€rieur du stator et est constitué d’'un
empilage de tble d’acier formant un cylindre sarlire du moteur.

1.2.1.1.3 Principe de fonctionnement

Le principe de fonctionnement des moteurs asymdwaest basé sur la production
d’'un champ tournant.

L’enroulement du stator qui est alimenté par keeadl, produit un champ tournant
induit dans les conducteurs du rotor, des courapuiis s'opposent via leur action au
mouvement relatif du champ tournant, et il en té&sld production d’'un couple qui a pour
effet d’entrainer le rotor dans le sens du champ.

1.2.1.1.4. Caractéristiques électriques
a) Vitesse de rotation

La vitesse d’'un moteur dépend de son nombre tlespde pdles et la fréquence du
réseau et est exprimée par la formule suivante :

N= (60/P)*F

N : la vitesse de rotation du moteur en tr/min
F : la fréquence en Hz
P : nombre de paires de péles

14
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b) Puissance
On distingue :
» Puissance absorbée :
Pa=UIN3cose

Coso : facteur de puissance.

= Puissance utile :
Pu= Pa > perte

= Puissance transmise au rotor par le stator :
Ptr = Pa — (Pfs + Pjs)
Pjs= R Ir? : perte par effet joule
Pfs : pertes fer
1.2.1 .2 Présentation des moteurs de la machineleur brochage

Les six moteurs du TS5 ont les spétéfs fonctionnelles suivantes : Réducteur,
groupe Hydraulique, Ventilateur, Avance barre, Aage et Broche.

La fermeture des trois contacts principaux de Cdvgmue le déclenchement du
moteur Hydraulique, et si le contact CO4 est entiposfermé alors le moteur ventilateur se
met en marche.

La fermeture des trois contacts principaux de G/quue la mise en marche du
moteur d’arrosage.

La fermeture des trois contacts C5 et C 3 ou C4luibra la rotation a grande vitesse
(GV) sens avant ou arriére de la broche.

A la fermeture des contacts C6, C7 et C3 ou CHrdahe tourne a petite vitesse (PV)
en sens avant ou arriere.

1.2.1 .2.1 Démarrage direct a un seul sens de rotan

Dans ce cas |a, il s’agit du moteur HydrauliquenNateur, Réducteur et d’Arrosage.

lls peuvent démarrer a pleine charge avec un mEntourant tres important c'est-a-dire a
démarrage brutal.
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1.2.1.2.2 Démarrage direct a deux sens de rotati

Pour ce cas on trouve le moteur de broche et levdarre, leur courant nominal au
démarrage allant de 4 a 8 A avec un couple allarit, 8l a 1,5 Cn.

Le couplage utilise comme le montrdidarre 1.3 est celui étoile et pour inverser le
sens de rotation, il suffit d'inverser deux phase@seau d’alimentation.

[.2.2 Circuit de commande

Le circuit de commande est constigéentiellement de relais et de contacts soit
avec temporisation ou non selon leur fonction dansachine, ajouter a cela la partie du
séquenceur qui a une fonction spécifique qu’onx@iguer a la fin de ce chapitre car c’'est
I'objet de notre étude.

[.2.2.1 les relais et leurs contacts associes

La commande générale se fait par tirette avearetatomatique on actionnant le
bouton CO1 et par la suite I'excitation de la beb@il qui va induire la fermeture de ces trois
contact principaux et le moteur du groupe hydraigdigst mis en marche.

[.2.2.1.1 commande d’arrosage

Pour la commande d’arrosage onrgdjee deux modes, automatique et manuel, qui
sont choisis par 'opérateur a laide d’'un commuia@0O2 numeéroté ©0ir figurel.2).

a) Arrosage automatique

Il s’obtient on mettant le commutateur CO2 en positmarche automatique,
provoquant I'excitation de la bobine C2 a conditépre la broche tourne dans un sens

b) Arrosage manuel

Il s’obtient on mettant le commutatel €h position manuelle, induisant I'excitation
de sa bobine.

[.2.2.1.2 commande de broche

La broche a une commande dans les deux sens dhen(@¥) et (AR), le sens (AV) est
assuré par le contacteur C3, tandis que le sensdgtRassuré par le contacteur C4.

En plus de cela, il existe un systeme de wdlage entre les deux sens, ainsi que le
freinage et le défreinage.
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a) Marche avant (AV)

L’action sur le bouton poussoir B1, iitdlexcitation de la bobine du relais de
commande R3 provoquant la fermeture de ces confaais I'excitation de la bobine C3 qui
ferme les trois contacts principaux, la brocherneuwsn sens avant.

b) Marche arriére (AR)

Elle s'obtient de la méme maniére que kame avant en actionnant cette fois ci le
bouton B2 puis fermeture des contacts R4, et Iltakon de la bobine C4 fermant les trois
contacts associés, la broche tourne en sens arriere

c) systeme de verrouillage
Il existe deux types de sécurités :

= Verrouillage électrique, assuré par le contacteveriseur (R6).
= Verrouillage électrique, assuré par les contaande qui sont en série par
rapport aux bobines C3 et C4.

d) le freinage et le défreinage de la broche

L’action sur le bouton d’arrét géngiah), induit I'excitation de la bobine du
relais de commande R1, puis la fermeture des c@ntaaxiliaires provoquant
I'excitation des bobines d’embrayage E1, E2, EB%t alors la broche est freinée. En
revanche le dé freinage est assuré par un refajgoigsé a relachement (Rt1).

e) Les vitesses de la broche

Elles sont obtenues automatiguement a l'aide ddalde de combinaison des
électrovannes d’embrayage (EV1, EV2, EV3, EV4¥5E

L’entrainement de la broche est gsgqar un moteur a deux vitesses, sa
rotation varie selon le tableau suivant :

vitesses | Embrayagesloteur

750 tr/m | 1500 tr/m HARNAIS
1°vitesse |E1 E5 . 32 80
2° El E4 . 50 125
3° El E5 " 63 160
4° El E3 = 80 200
5° El E4 " 100 250
6° E2 ES = 125 315
7° El E3 " 160 400
8° E2 E4 = 200 500
9° E2 E5 " 250 630
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10° E2 E3 315 800
11° E2 E4 . 400 1000
12 E2 E3 . 630 1600

Tableau 1.2 position des embrayages

Ce moteur placé a 'arriére de la machm@a@sition horizontale, transmet sa puissance a
une boite de vitesse a 4 lignes d’arbre et trqppods.

Les rapports de vitesse et les inversioessens sont assurées par un tableau de
commande et des embrayages hydrauliques.

f) inversion de broche

Les inversions de broche s’obtiennent par programart@de de I'avant derniére ligne de la
table matricielle voifigurel.9, ou bien la deuxiéme ligne de la table dédare.2.

Pour que I'inversion ait lieu, il faut que le cocttan5 soit fermé et le point 170 se connecte
avec le point 172 passant par la matrice prografwoiele plan électrique, en Annexe).

1.2.2.2 le séquenceur ou auto commutateur ou le monutateur rotatif

[.2.2.2.1 Principe de fonctionnement

Pour comprendre son fonctioneeimimaginons une couronne semi circulaire
sur laquelle sont disposés des contacts réunes dachpes. Un balai, en tournant, va allumée
successivement chacune des lampes, voire Figure

1 Balais rotatifs.
2 Corne isolante.

3 Contact ou azimut.

Figure 1.4
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Au-dela de la position 9, il sort de la desnitronne et tourne dans le vide, donc
inutilement jusqu'a son retour en position 1. Msiid’'on ajoute un balai diamétralement
opposé au premier, ce second balai portera suaciohf des que le premier sera sortir
Figurel.5).

Figure 1.5

Pour établir le contact entre les deux fils dedignous avons ainsi deux balais et deux
couronnes électriquement distinctes et mécaniquesadidaires, oir Figurel.6).

Figure 1.6
Avec :1 Roue a rochet
2 Enclenchement

3 Ressort de rappel
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A chaque plot de contact, encorpe#p azimut, les balais doivent marquer un
temps de pause pour I'exploration et pouvoir éveligment s’arréter.

[l faut donc leur communiquer un mouvement dreeapar saccades, la rotation
doit pouvoir étre stoppée. Cette avance, pointpoémt appelée aussi le pas a pas peut étre
réalisé comme lindique la figure6 et si en appuyant sur le bouton poussoir P, fedec
aimant attire son armature. Et lorsque nous l&cheins, 'armature revient en arriere sous la
traction du ressort en poussant la dent d'une eouechet. L'opérateur peut ainsi avancer
d’autant de pas qu’elle désire.

Cette avance peut étre rendue autqueaen substituant au bouton poussoir un
contact a ouverture, le relais fonction en trembhleamme une sonneriedir figurel.7), le
sélecteur part en rotation libre.

Le relais est appeléoteur pas a pasPour que la rotation s’arréte sur un azimut
déterminé, il suffira que le circuit soit ouvertrgazimut lui-méme dés qu’un balai entre en
contact avec lui (voire figure8), lorsque le balai arrive sur la position 4, ulaige2 appelé
relais d’'arrét, attire son armateur et coupe le circuit de repaiécédent, arrétant ainsi la
rotation du sélecteur.

Pour établir le circuit du relais 2, il suffit destire une polarité négative sur I'azimut ou I'on
désire, c’est le principe de la réinitialisation @mmutateur rotatif dans le TS5, pour plus de
détails voir le paragraphe suivant.

Figure 1.7 Figure 1.8

1.2.2.2.2 fonctionnement du séquenceur dans le TS5
La figure suivante représente une image réelleoduntutateur rotatif (séquenceur).

Pour mieux comprendre son fonctionnement voirdartl.10.
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Figure 1.9 image réelle du commutateur rotatif
La figurel.10 représente une partie du plan électrique, elle@aint

= Une vue de derriére de la table programme et tag#®sonnexions.
= Un schéma synoptique de séquenceur qui montrestgete connections et
ses relais avec leur contacts.

L'excitation de la bobine R9 est commandée par autdn poussoir situe sur le tableau de
commande numéroté ¥dire figurel.2), ou bien automatiquement par le passage de la
tourelle sur le contacte M1 en direction marcheear

La bobine R9 ferme son contacte qui alimente R1I@ &tire son armateuvdir figure1.7),
'ouverture de R9 coupe le courant vers R10 eblarautateur tourne comme on I'a expliqué
précédemment. La ligne des cing points de contledeend d’'un pas pour fermer les contacts
suivants. Yoir I'exemplel.1).
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Exemple I.1

L’ Etat suivant s’obtient apres impulsion sur R10.

Etat initial 25 a l'aire 24 a l'aire 75> 11 170— 181 120— 121

Etat suivant 25— 51 24— 41 75— 12 170— 182 120—- 122

Cette opération ce répéte jusqu'a ce que lg gdine connecte avec le point 50, dans ce cas
le commutateur se réinitialise il revient a sort gtaial.

La réinitialisation
Il existe deux chemins pour remettre le séquenaean état initial :
= Automatiqguement a la fin du cycle, lorsque le p@#trencontre le point 50.

= Par programme : la dernier ligne de la table mattec serta programmer I'étape ou
le séquenceur se réinitialise, ce qu’on va expligae un exemple.

Exemple 1.2

Si on veut réinitialiser le séquenceur a la quateétape, on met dans la matrice programme
un bouchon au niveau 44q(r figurel.10), ce bouchon va connecter le point 44 au point 50.

Lorsque la ligne des contacts arrive a ce niveagpoint 24 est connecté au point-44la
bobine R11 est alimentée, elle ferme ses contheissare son auto-alimentation.

La bobine R10 est alimentée a travers le point comgb et 5% le relais R10 fonctionne

en trembleur a l'aide de son contact fermé en rdpos figure 1.8), & ce moment le

commutateur continue a tourner jusqu'a ce qu’ilergva son état initial, la ou I'alimentation
se coupe par les points 25 et 51.

D’aprés le fonctionnement du séquenceur et le glantrique on peut conclure que ce
dernier a 40 sorties et 2 entrées, toutes cegsa@int connectées a la table matricielle pour
suivre un certain programme choisi par I'opérateur.

Les différentes vitesses représentées dans keatdl® s’obtiendrons automatiquement par
alimentation de I'une des bobines (V1, V2,V12) suivant le programme choisi.
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CONCLUSION

Dans ce chapitre on a étudié d’'une maniére gknkeréour (TS5) en présentant ces
différents organes et leurs fonctions, puis onwiéten particulier I'élément séquenceur.
Cette étude nous a permis de comprendre en détadllé de ce dernier et ces différentes
connections (entrées et sorties).

Cela nous sera utile dans les chapitres suivanis lpomodélisation, I'automatisation d’'un
cycle et a la conception et la réalisation de féecde commande.
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Introduction

Le TS5 est un Tour semi automatique, exécutant yoie cavec l'intervention

permanente de I'opérateur.

Dans ce chapitre on va essayer de rendre autjuedtexécution de tout un cycle en

prenant compte le r6le du séquenceur et toutes/Bsces du chariot tourelle.

Pour cela on a ajouté un commutatedy & deux positions, permettant & I'operateur

de choisir entre I'exécution automatique ou sertomatique du cycle.

Un capteur de position réglablm®) a pour fonction d'arréter I'avance rapide de la
tourelle pour passer a une vitesse inférieuitegse de travail ou de percggaés qu'elle
arrive a une distance proche de la piece.

[I.1 Chaine cinématique

Comme tout tour, le TS5 possede trois chariots :

» Chariot longitudinal de la tourelle hexagonale.

» Chariot de complément transversal.

= Chariot de complément longitudinal.

Figure 11.1 photo de chariot
Longitudinal

Figure 1.2 photo de chariot
transversal

Figure 11.3 photo de la
Tourelle
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11.1.1 Mouvement des chariots

Le chariot de complément comprend un embrayagéréteagnétique sur chacun des
mouvements ; longitudinal et transversal.

L’embrayage du chariot de tourelle est égalemadtdmagnétique.

Un manipulateur placé sur chacun des tabliers codmbenclenchement ou l'arrét.
La fin de course des mouvements automatiques estnendée par les vis butées et
barillets.

Un voyant lumineux pour chacun des chariots indidgiemoment ou a lieu le
déclenchement. Les 3 voyants nécessaires aux 2otshaont placés au dos de
I'armoire de I'équipement.

Le sens avant ou arriére de la coulisse transweesdlchoisi par un levier placé sur le

tablier du chariot de complément.

11.1.1.1 Mouvements de la tourelle

11.1.1.1.1 Commande assistée de la tourelle

Les déplacements rapides de la coulisse de tow@tieassistés. L'opérateur

commande I'approche et le retour a I'aide d’undeviuméroté 3igure I1.4), et en option la

tourelle dispose d’un retour automatique seulemrexs$ pas pour I'approche.

Remarque II.1

Une valve numéroté 4(figuilé.4) commande automatiquement le retour rapide, aprdgla

de course travail de la tourelle. Un commutate positions placé sur le coté du tableau de

commande peut annuler le retour automatique.

La figurell.4 représente la commande assistée de la tourellereters automatique tel que :

1

2
3
4

Vérin de commande
Valve de commande d’approche et de retour
Levier de commande de la valve 2

Valve de commande de retour automatique
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che

By-pass pour ralentissement
rotation de tourelle

Appro
—

AV AR = /

ﬂ____._:_< PRESSION

VERIN DE COMMANDE

VALVE DE COMMANDE D'APPROCHE ET DE RETOUR
LEVIER DE COMMANDE DE LA VALVE 2

VALVE DE COMMANDE DE RETOUR AUTOMATIQUE

==—3 RETOUR au bac

A0 N =

Figure Il .4 commande assistée de la tourelle
Avec retour automatique.

L’avance rapide est obtenue manuellement en melgatgvier de commande en position
(AV), alors la pression passe de l'orifice (A) védrifice (E) de la valve de commande, et
son retour au bac se fait via I'orifice (C).

Le retour du vérin de commande se fait en deux siodenuel et automatique.

» Le mode manuel : en mettant le levier de commamdgasition (AR), alors la
pression passe de l'orifice (A) vert l'orifice (CJe la valve de commande, et son
retour au bac se fait via I'orifice (E).

» Le mode automatique : Il s’obtient par la valveadenmande de retour automatique
lorsque la valve de commande manuelle est a sdiqrositable (repos), alors la
pression passe de l'orifice (A) vert l'orifice (D@t son retour au bac se fait via
I'orifice (E).

11.1.1.1.2 Automatisation de la commande assistée

Pour rendre la commande assistée automatiqued@eamecul rapide) on a procédé a
des modifications sur le circuit de commande hyliljaa, et pour cela on a ajouté deux
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distributeurs 4/2 avec un ressort de rappel pijoaé la méme électrovanne (EV) pour
permettre a I'opérateur de choisir 'un des deuxdesy automatique ou semi automatique.

Dans le cas du mode automatique, on a ajouté umibdigur 4/3 piloté par deux

électrovannes permettant de commander I'avanaeretdur de la tourelle.

La figurell.5 montre les changements effectués sur la commasasées

Retour

By-pass pour ralentissement S
rotation de tourelle e
<

3 [ 2
AV AR
4
i PR A
| -
1 VERIN DE COMMANDE = o
2 VALVE DE COMMANDE D'APPROCHE ET DE RETOUR . = e
3 LEVIER DE COMMANDE DE LA VALVE 2 —
4 VALVE DE COMMANDE DE RETOUR AUTOMATIQUE EV EVI7{1 1| "W
1 x * 3 1 3
PRESSION RETOUR au bac PRESSION A Y RETOUR au ba

Figure 1.5 les changements effectués sur
La commande assist

L'ajout de deux boutons poussoirs pour permettréopérateur de commander
manuellement les électrovannes (AR1 et AV1) en dmesoin, on a aussi effectué un

verrouillage électrique pour éviter I'activation méme temps de ces deux électrovannes et

donner la priorité a I'action manuelle.

Le circuit de commande de ces différents distribigest représenté sur la figure

suivante.
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+24V
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Automatique

R1Y SIEY 325\3
) 4
l 82[--7 SIE

Lampe Automate

M ® A ® mlcrocontroleur

LR

O &

Manuel

Alimentation

Figure 11.6 Circuit de commande des distributeurs

11.1.1.1.3 Avance travail de la tourelle

L’avance travail de la tourelle est commandée pdeuvier manipulateur a deux
boutons poussoirs, le premier est normalement duf|®f) commande l'avance, et le

deuxiéme fermé au repdBsj pour l'arrét.

[1.1.1.2 Chariots porte outil longitudinal et transversal

Ces deux chariots ne possedent pas des avancdssapi

Remarque 11.2

lIs ont une commande purement manuelle, et powadesmatiser, il faut tout un
changement dans leur architecture mécanique, oatant des veérins, distributeurs, des

capteurs ...eftc.

[1.1.2 Chaine cinématique générale

La figure I.7 représente la chaine cinématique générale et larepient des

différents capteurs.
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Figure 1.7 Chaine cinématique générale
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Description de la Chaine Cinématique de la figurell7

Equipage 6 vitess¢
Baladeur gammes
Boite des avances
Roues de gamme
Tablier de chariot

Baladeur pour inversion

Baladeur pour avance longitudinale et trans\ersa
Embrayage électromagnétir
Barillet

Butée Mouvement
Micro-contact fin de course (~ Longitudinal
Crémaillere

} Vitesse de broche

Commande a main )

Embrayage électromagnétii )

Barillet

Butée Mouvement

Micro-contact fin de course Transversal

Vis et écrou

Commande a main J
Tablier de tourelle

Baladeur pour avance de la coulisse de tourelle
Embrayage électromagnétique

Barillet

Butée

Micro-contacte fin de course

Micro-contacte inversion pour filetage
Crémaillere

Commande a main

Levier commande assistée

Valve de la commande assistée

Micro-contact changement de vitesse

Levier de déverrouillage

Rampe de déverrouillage

Linguet de rotation tourelle

[I.2 Différentes capteurs de la machine

Les différents capteurs que possede la machine sont

m; : micro contact Changement de vitesse numéroté 134 lddigurell.7 .
m, : micro contactle Fin de course tourelle numéroté 25 dans ladigLi.

m3: micro contact Fin de course longitudinal (chariatjnéroté 11 figurd.7.
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* my: micro contact Fin de coursensversale (chariot) numéroté 17 figlr@.
* ms: micro contact Inversion de broche numéroté 26 &dur.

= Buté tourelle : numéroté 24 figurd.7.

= Buté transversale (chariot) :numérotél6 figurell.7.

= Buté longitudinal (chariot) : numéroté 10 figurd.7 .

Pour rendre I'automatisation plus pratique, oncait& un capteumsg situéentre le mandrin et
la tourelle yoir la Figurel1.9).

* mg: Capteur a position réglable sert a détecter laepiss de la tourelle dans un

endroit fixé par I'opérateur, pour passer de I'aearapide a la vitesse de travail.

[1.2.1 Choix de capteur

Le choix du type de capteur gMepose sur plusieurs critéres, dans
notre cas le capteur le mieux adapté et le phaplsia exploiter
est un capteur TORdAut ou rier) de type fin de course électromécanique
Il est utilisé pour détecter un objet solide (tdiede qui ce déplace

a une vitesse inférieure a 2 metres/seconde, anefréquence de

passage inférieure a 1Hz.

Pour exploiter ce capteur, on le fixe sur le catéalir puis on va .
Figure 11.8 capteur

utilisé une barre réglable fixé sur la coulissdad®urelle comme

Le montre la figure suivante.

capteur

~
: barre /ﬁxateur

Figure 11.9 exploitation du capteur M

32



Chapitre 1l : Modélisation et Automatisation d’ugiate 2010

1.3 Entrées / sorties

Afin d'utiliser ces différents capteurs comme eesréd’'un automate ou d'un
microcontréleur, on place en série un relais av&xcen d’eux. Les sorties de I'automate vont
actionner des relais a 24Volt pour commander Iésaptionneurs. Les contacts de ces relais
vent étre connectés en paralléele avec les bou®esmmande associés, comme le montre les
deux figures suivantes.

Masse

110 V 110V
24V L
Capteur
Automate Sorti
. Ou
Aut8mate Relais Microcontroloeur R
u
Microcontroléeur Organe de

Commande

oV Masse

Figure 11.10 Adaptation des entrées

11.3.1 Entrées de I'automate ou microcontrbleur

Figure I1.11 Adaptation des sorties

Le tableau suivant représente les relais assogiéapteurs utilisés.

Capteur Relais associé Emplacement
ms Mss Voir la figure 11.12
ms Moy En parallele avec la lampe
L, (Voire le plan électrique
my Ro Elle existe sur le plan

électrigue colonne 25

Tableau II.1 Capteurs et leurs relais associés

Toutes les entrées utilisées sont représentéds scinéma synoptique deflgure11.12.

Les deux entrées &t ms) qui commandent le changement de vitesse de bramfteinduire

I'excitation de la bobine R9, donc la fermeture sty contact et par conséquence on va

utiliser directement ce dernier comme entrée detdimate, (voir les colonnes 25 et 26 du

plan électrique).
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R, I-{ .
170

R <
6E © 2
®) (@ ; s
Automate m,

Ou m,,
— Microcontroléeur R,
Masse '
> + stop
parti du plan électrique
Figure 11.12 emplacement dmss Figure 11.13 schéma synoptique des entées

Remarque 1.3

L’entrée (stop) vient directement de la table deno@mnde matricielle et sera une entré de
I'automate ou microcontrdleur afin de le réinitisdir.

[1.3.2 sorties de I'automate ou microcontroleur
Les sorties de I'automate ou du microcontréleur m@non a expliqué précédemment
vont commander des relais a deux contacts ouvedps, et chaque sortiei&llant de
1 jusqu'a 10 correspond a I'un de ces relais. Ghaqutact de ces relais est connecté a
un point de la table programme. Les figures suemrdontiennent des schémas qui
représente les différentes connections des satédsutomate ou du microcontrbleur

avec la table programme telles que :

v' la figure .14 représente les sorties de l'aut@ngbassant par la table
programme pour commander les vitesses de broche.

v la figure I11.15 représente les sorties de l'aut@mapassant de la table
programme pour commander les inversions de broche.

v la figure 11.16 représente les sorties de l'aut@nakssant la table programme

pour commander le Stop qui sera une entrée a fzat®
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Automate ou microcontoleur PIC

OO O
[ T T T T T 111
- - o O - -

O—()

..l

98
0
[ 4]
L1
90
(1]

'.°.‘=’.'.’ L
=,.. L4 1L r ]
el Ll 4 b
e el s
A o s s e i D N

24 o0usSv

S0y
) j Relais a deux contacts.
4 A 4

131 '\

132
133
134
135
136
137
138
139
140

141

142 _/

121 122 123 124 125 126 127 128 129 130
18 19 20 — LEDS

11 12 13 14

15

16 17

les sorties des relais
110V alternatif

vitesses de
Broche

Figure 11.14 commande des vitesses de broche

Automate ou microcontOleur PIC

S.y

240usSv

S

181 182 183 184 185 186 187 188 189 190

Relais a deux
contacts

Figure 11.15 commande des inversions de broche

Automate ou microcontoleur PIC

entrée

41 42 43 44 45 46 47 48 49

P> Stop (Réinitialisation)

Figure 11.16 commande le Stop (Réinitialisation)
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[1.4 La modélisation par GRAFCET
Définition :

Le GRAFCET (Graphe Fonction de Commande Etapessitrams) est un diagramme
fonctionnel dont le but est de décrire, graphiquamles différents comportements de
I’évolution d’'un automatisme séquentiel. Il étahlite correspondance a caractere sequentiel
et combinatoire entre :

» Les entrées transfert d’'information de la partie opératives/kx partie commande.
» Les sorties :transfert d'information de la partie commande Vargartie opérative.

Il est caractérisé par une transition et un etajue la transition c’est une entrée a 'automate
et I'etat comme sortie, pour commander des actiorsnel que :

0 —LEFEI
Action =>sortie de l'automate pour commander
des actionneurs( relai, électrovanne, ...ect)

mm fransition => c'est/l'entré de
l'automate( capteur)

les différentes études qu’on a faites dans Ipitieal, ou les améliorations proposés
au deuxiéme chapitre ( perspective) permettamedére automatique I'exécution de tout un
cycle en tenant compte de notre systéeme du séqueatdes déplacements de la tourelle,
nous a permis de concevoir le GRAFCET.

Entrées / sorties type
C entrée Commutateur a 2 positions
BA entrée Arrét d'urgence
Rg entrée Changement de vitesse
Bp: entrée Démarrage de cycle
M entrée Capteur inversion de broche
Mma; entrée Capteur fin de course tourelle
Mg entrée Capteur de présence tourelle
stop entrée réinitialisation
AR; sortie Recule rapide de la tourelle
AV, sortie Avance rapide de la tourelle
B4 sortie Arrét de I'avance travall
B5 sortie Avance travail tourelle
S i=12...10 sortie Commande des relais
R11 sortie Arrét de la broche
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Comme on a des répétitions, on peut réduire nofmghgcet, on utilisant des macro-étapes

H
-

m C.Bpi

== C (M55 + R9) - C

[of st | [ st | M55

--@ --@

AR1

T

M3

stop ==  stop

M55

stop == == stop

=
N

stop wm == stop

=
(&)

stop wm ==  stop

=
D

stop == ==  stop |

stop wm ==  stop
-|- stop -|- & ; C +
34

31 32 33

=
=

=
>
@]

stop =

| |
[ |
| |
"
—
(o}
©

stop =

| |

[ |

| |
%]

~
(e}
©
|=
|=

stop mm == stop

GRAFCET PRINCIPAL
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Mj (j=13, 14, ..., 21)

i=2,3,..., 8
X =21 + M3: macro étape M1,: macro étape
EJ Si E3 AV E12 S1|T1
+ R9 + M6 == T1/X12/500ms
X Si|Ti 4 B4 2 S
Ti/X/500ms M22
+ + mm RO
Y Si 5 B5|T
S12 S2
R9 + T/X5/500ms
LesMACRO-ETAPES
Conclusion

Dans ce chapitre on a modélisé le systétndié dans le chapitre précédent par le
GRAFCET en incluant 'automatisation de tout unleyce qui nous facilitera la tache de
programmation de la carte de commande (séquendenir)a conception sera abordée dans le

prochain chapitre.
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Introduction

Dans ce chapitre on va concevoir le systeme de @wden qui va remplacer le
séquenceur, en respectant le cahier de chargaogsi a été imposé pour une realisation
minimale et la moins colteuse possible.

Pour cela, on a utilisé les résultats qu'on a algeans I'étude du premier et du deuxieme
chapitre concernant le séquenceur et son fonctinane

Ce qui nous a conduits a un systeme de commandaqumpose de 5 blocs essentiels, dont
le schéma synoptique est donné ci-dessous.

Unité
d’affichage
(Led)

R Unité de Interface
Bloc traitement utilisateur,
d’alimentation D’information Bouton poussoir
(pic) capteur.
/ -

Unité d’adaptation
des sorties Relais

Figure Ill.1 Schéma synoptique de la carte a 24V et 110V
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[11.1 Conception matérielle

La figure suivante représente le schéma électrenyipbal de la carte de commande.

B13
5 181
] | B3
(1) T35 o (0]
RLL
SoRNER2 2‘V°—§” comzzuean 2222 [
Tiov
- BORNIER
B19 B18 B17 L
= 0: |e4—=*—o0: [e—= 07
O—*=—o0: |0[*—*—o0s5 |@ “—-0s RL2
BORNIER? ol o ol—=2 o, 24VO—§ Gaw-2214p-24V|
BORNIERS BORNER3 B4
(0
w2 [ 1 e
| ] BORNIER?
Bl D1 i e N B5
2404120 A e IV ks caw-221ap 24V
e v = dD
b ey s e 0 A A :
cLc ° cs =l fg B14 Il 123e133
BORNIER2 i T 2200 N T 220 ,;Ts o =) 183 BORNIER2
= - o= ] |
o o O——] ALY B6
1 2 3 4 s 3 Gaw-2214p22V] [0)
(o) o BORNIER3. -
S COM RELAI 1_T |_ e 6
BORNIER?
— = s |
) OSCL/CLKIN RA0 | 18 1c
‘0SC2/CLKOUT RAL 1 gE gg | |
RA2 B
@ MCIR RA3 48 ac l2av O—1 L
vee -||—| RAA/TOCKI J,-J 58 5C % / / GaW-2214P-24V B7
@ e
1= w1 [}
Y B &
RL VI
- J__, o COM RELAI 2 ] ] BORNIER2
c7 1] . e o s O—] 55 R
w PIC16F84A 28 2 G4AW-2214P-24V|
- o
= ® s rufe Bl T [0
78 7C 5 b e A 126 et 16 e
88 sc i e ok 186 | | BORNIER2
VI omIER
. P T b O T8 R
14 1 g / / aw-2214p22v] o
6 6] R3 I o
ENTREE2 1 127 et17 e
EEED | | BORNIER2
o 58| RL8
“ g / / aw-2214p-24v] Bal;’
1280118
1 2 4 5 6 7 8 | | e
BoRNIER2
R4 RS R6 R7 R8 R9 R10 R11 R12 R13 o O——] 58| RO
4708 4708 4700 4707 4708 470 4708 470 a70R a70R 5 / / aw-2214p-24v|
B11
B16 (0]
LED1 LED2 LED3 LED4 LED! LED LED7 LED! LED! LED10 oL [ 1 1296119 e
teoreo Q@ eoreo Q@Y eoreo Q@Y eoreo @ o froye teoreo QP Leow Lep LeoreD
0 189 | | BORNIER2
. ol 2 O 58] RL1O
l % / / caW-2214p 24V B12
BoRNIERS
-‘l)
= |1 1306120

BORNIER2

Figure 111.2 schéma électronique de la carte de commande

[11.1.1 Constitution de la carte
[11.1.1.1 Bloc d'alimentation

Cette carte de commande nécessite deux tensiantension de 5 volts pour alimenter
la partie logique et une autre de 24 volts pounetiter la partie puissance (relais de
commande des différents actionneurs), la tension24levolts est fournie par un

transformateur intégré dans I'armoire du tour, qiger d’'un redresseur en pont de

diodes Yoir figurelll.3 ou le plan électrique de TANNBX
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82 TP
IR
F4 FS
10A
i 0
L11 L2y
-1/TR1
400VA N, 13OVA
1ov 28V |
W \/
24
a3 84
?
=2

Figure 111.3 Schéma du transformateur a 24 volts.

Régulateur de tension 7805

Le 7805, délivre une tension de 5 volts pour ungéenVin composé entre 7.5 et
36volts, alors pour avoir la tension désiré oniisatle circuit de la figurell.4 avec
une alimentation d’entrée de 24 volts délivré matransformateur TR1 et redresser
par le pont de diodes comme le montre la figlrd .

Pour éviter le bruit (parasite) nous avons placé aenont du régulateur un
condensateur polarisé (C1), ainsi qu'une diode (@il protéger le circuit contre les
inversions de polarité.
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Ul
Bl D1 7805
vce
=) N L R 17y I P -
) Ov 1N4001 = B2
BORNIER?2 5SS 470, 220NF Nl 220nESSSS 10y -
— [
- ¢ ¢ ¢ ¢ BORNI

Figure Ill.4 Schéma du bloc d’alimentation régulée de 5 volts

= Calcule de la puissance dissipée
La puissance dissipée au niveau du régulateurlsgleaar la formule suivante :
P = (Vin — Vouw) % | (1n.1)
Vin : tension d’entrée du régulateur.
Vout: tension de sortie du régulateur.
| : courant traversant le régulateur.
Exemple 111.1

Si le circuit consomme 200 mA, et que la tensi@mitée est de 24 volts, la puissance
dissipée sera: P =(24 -5)x 0.2 = 3.8 W.

La puissance dissipée dépend donc directement dehdge de tension aux bornes du
régulateur, alors une tension d’entrée plus faiueira moins de pertes et chauffera moins le
régulateur.

A 30° C, la puissance maximale que peut dissipeédelateur sans radiateur est de 1.2 W.
cela correspond a une consommation de 63 mA enyraur une alimentation d’entée de 24
volts). Avec un radiateur adapté, le régulateurt pissiper jusqu'a 7.5 W a 30°C. Ce qui
correspond approximativement a 395 mA (por=\24 volts).

Pour éviter la dissipation d’'une grande puissarae niveau du régulateur qui conduit a
'échauffement de ce dernier puis sa détérioratimm,a concu une carte d’alimentation

externe qui nous délivre une tension de 12v cordtrune autre de 5v stabilisé.
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Ul
12v O R|1 . L 75\‘/(:5 vo 2 - Bl
B2 ]
b ;1 c1 J— c2 o= 2 c3 ca ﬂ
e
470u 220nF () (7 N T 220nFT 10u
BORNIER?
T T BORNIER2 )\ )| )|
l TR1 BR1

% 12v

W10G

TRAN-2P3S

Figure 111.5 circuit d’alimentation

Figure 111.6 circuit Imprimé et implantation
des composants
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[11.1.1.2 Unité de traitement (pic)

Elle est composée d’un microcontrdleur et des @B@nnexes (oscillateur, reset,
alimentation).

[11.1.1.2.1 Microcontrbleur

C’est le cerveau de cette carte de commande rallge signaux en sortie en fonction
des signaux d’entrée. Pour plus d’'informativai{ Annexg.

= Le choix du pic
Le pic 16F84A a comme caractéristique essentielladmbre d’entrée sortie qui
correspond parfaitement aux nombre d’entres sodtieséquenceur d’écrit dans le chapitre

précédent, ajouté a cela son prix réduit, sa stitgplde programmation avec une mémoire

programme -de type flash effacable- de 1KB sufitisgour notre réalisation.

Les broches configurées en sortie pour commarekeradais connectés a (RAO, RAL,
RA2, RA3 et de RBO a RB5) et les deux restantas @anfigurées en entrées (RB6,
RB7) :RB6 pour commander I'évolution du systemBB¥ pour remettre le pic a son état
initial & chaque fin de cycle de fonctionnementbrache RA4, qu'on n’a pas utilisé reste

non connectée.

[11.1.1.2.2 Circuit reset

C’est un circuit qui permet d'initialiser et d’affer le contenu des deux ports ainsi que
le registre d’état. Son activation se fait au méemeps que la mise sous tension comme la
montre la figurdll.7

........... % o o o o o 5o 0 o 0 b o 6 0 0 B o 008 oa o d
.......... STEET= L
o o BERo ¢ 0o o 0o 0 8 o o 5 0 8 ©o o o 0 8 ©o o 6 8 0 8 o o o o o o o d
. S
o oo | o oo caocooocaooo0ocaoooaaoan L Ry e
5 o | o a a o 0o6ocaao0o0ocaaoo0o0oc a0 o 182 | qemac kUt
N = R
& NCLR

........... fiec = o o o o 5 6 00 o0 oo o R#
........... =TEST=- - - q.48.8 00 oo o
3

111.1.1.2.3 Oscillateur Figure 111.7 Circuit reset

Il existe plusieurs oscillateurs tel que :
LP : quartz faible frequence

XT : quartz ou oscillateur externe
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HS : quartz ou oscillateur externe rapide
RC : résistance/ capacité externe
RCIO : résistance/ capacité externe

Dans notre cas on a utilisé un quartz de 4MHz dientype HS, ce qui permet de
cadencer le PIC a une fréquence de 1MHz exécutamiliion d’instructions par seconde.

Cette vitesse est assurée par le circuit suivant :

C1
R _ R
[} . .
I— 1T U2
P _ 1 ; 16
<TEXT X’] 15 ggg;
. — CRYSTAL - S
| C|2| . <TEXT> . | A weiR
=1
15p
<TEXT=

Figure 111.8 Circuit d’horloge

[11.1.1.3 Unité d’affichage(Led)

L’'unité d’affichage constitue de 10 Led en sérieades résistances de 4Z(@our limiter le
courant les traversant (protection), connectégslaubroche du PIC configurées en sortie,
servent a indiquer a l'operateur I'état d’évoluatidu systeme, comme le montre la figlire

------- 1 oscicLan ren (T
------- 1] gsczenouT Ral
......... Raz
....... 4 I WER RA3
......... RAATICH |2
......... REQINT |5 |I
......... RA1 T I
......... RBZ
......... RE3
......... i
RES
RBs |
rE? |
IC1EFEHA
<TEXT=

RE. .
OR. . . .
<TEST=. . .

p [EOE
! LER-RED 1
. FTECT=. .

p [ECIZ
 leo-Aeo YRR Leo-Ren
. FTET=. . S TEST=. .

. LED-RED
. sTEST=. .

Figure 111.9 Unité d'affichage
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[11.1.1.4 Unité d’adaptation des sorties, Relais

Le PIC délivre une tension de 5Volts &adie. Pour commander des relais a 24Volts
on a utilisé un circuit auxiliaire de type ULN 28p8rmettant de commander des relais entre
5 a 50 Volts, et jusqu’a un nombre de 8 relaisn &ehitecture interne est donnée dans la

figure111.10.

RELAIS  RELAIS RELAIS
1 2 a

—— |13 +5 4450V
SORTIE 1
PIC

=2 i7"

SORTIE 2 '-JLN 33ﬂ3
FIC i

" 3 15
SORTIE 2
PIC;_ | K
II—DTEI
2 e v ¢ Dans I' exemple on pilote 3 relais,
S i L'JLM 2803 peut cammander
= = jusgu'a B relais .
= g |
ey |
E{= =
=y ]|
C— —{iE]

Figure 111.10

La figurelll.11 montre le circuit intégré ULN2803, avec ces d#éfées connexions dans le

schéma électronique de la carte de commande.

» |e choix des relais
On a utilisé des relais a deux contacts, le prengst réservé pour sélectionner une
vitesse dans le cycle et allumer la Led qui ldiassociee, le deuxieme est réserve
pour les inversions de la broche. La figltell montre les différentes connexions et
leur numérotation par rapport a la matrice programm
La dernier ligne de la matrice a comme fonctiorelaise a zéro ou la réinitialisation,
leur connexions numérotées de 41 jusqu’a 48 somtamiees directement aux sorties

du PIC, comme le montre la figui&12 .
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Figure I11.11 Unité d’adaptation des sorties, Relais
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B18
1 43
e B17
o2 44 46 e
O 45 a7 10
BORNIER3 48 10
B19 BORNIER3
e 41
qD 42
BORNIER2
CONMN
RAO i; ; 1B
T RAL [ 28
RA2 [— 1 38
RA3 [—% — 8
RA4/TOCKI f—— 58
6
6 | 70 [l
RBO/INT [— | 1
RBL f— I 8B
FEE | I ULN28
RB3 [—
RB4 =7 CONMN
RB5 [—= e
RB6 [—3 1
RB7 [—= 1B
2
128
3 ] 3B
- 148
2 % |8
-— &8
-1
-8B
ULN28

Figure 111.12 Connexion de la ligne 50(stop)

[11.1.1.5 Interface utilisateur, Boutons poussoirset capteurs

Dans cette interface existe un bouton poussoir @dgna la broche RB7 du PIC qui
permet de commander manuellement le changementitéeses de broche. Et la commande

automatique assuré via le capteur de fin de cagda tburelle, Comme on I'a expliqué dans

les chapitres précédents.

Les figurelll.13 etlll.14 représentent respectivement le tracé du circyirime de notre

carte et I'lmplantation des composants.
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Figure 11l .14 Implantation des composants
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lll. Partie Logicielle
On a utilisé les logiciels suivants :

Proteus: il possede deux sous logiciels intégré ISIS eESR

= |SIS : pour la saisie des schémas et la simulation éleicue.

» ARES : pour tracer le circuit Imprimé de la carte.

MPLAB : est un logiciel de microchip qui permet de saiss grogramme en différents
langages (assembleur, basic ...), les compiler et thas tests et des simulations afin de

corriger les erreurs, et a la fin de I'injecter sldéa mémoire programme de pic.
Organigramme Fonctionnel

bp : représente le contact du relais R9 (changemeniteese de la broche)

Commentaire et directives

Déclaration des variables S1 = PORTA,0O
Utilisées S2 = PORTA,L
S3 = PORTA,2
S4 = PORTA,3
Y A =PORTA
Configuration des ports A, B S5 = PORTB,0
S6 = PORTB,1
> S7 = PORTB,2
Y S8 = PORTB,3
Les aﬁltr_ei sorties S9 = PORTB.4
sont a z&r S10 = PORTB,5
B = PORTB
STOP = PORTB,6
< BP = PORTB,7

bp
relache

Attendre 2
seconde

|
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Oui

A

bp
Appuyel

L »

= O

Non

bp
relache

Attendre 2
seconde

A

bp
Appuyel

L

= O

Oui

Non
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.

bp
relache

Attendre 2
seconde

Non

Appuyel

LY
o
~ o

Oui

Non|e

bp
relache

Attendre 2
seconde

Non
Appuyel
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l

Oui

relache

Attendre 2
seconde

Non
Appuyel

bp
relache
Oui

Attendre 2
seconde

;
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0wy
o
~ o

Oui

relache

Attendre 2
seconde

Non
Appuyel

9y
non
~ o

—

Oui

Non
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Oui

»)
<

bp
relache

Attendre 2
seconde

A

bp
Appuyel

oy
non

- O

<«

Attendre 2
seconde

Non
Appuyel
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bp
relache

Attendre 2
seconde

A

bp
Appuyel
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Conclusion générale

Aujourd’hui, la plupart des réalisations électopures dans de nombreux secteurs de
l'industrie font appel aux microcontréleurs qui pent gérer n'importe quel automatisme.
Leur avantage principal sur la logique cabléagasts exécutent les instructions d’un
programme logé dans une mémoire, donc modifiabest@ principe de I'automate
programmable, sur lequel sont reliées toutes leeend’une application, le programme

gérant les sorties selon des équations prédéfoaiebutilisateur.

Apres 'étude de la machine TS5 en général et quesieur en particulier, nous
avons proposé une solution simple et adéquatdar@ppel aux microcontroleurs, faisant
les méme taches que ce dernier. L'utilisation ads<eRAFCET, qui est un outil puissant de

modélisation, nous a facilité la tache de progreaation.

Notre projet de fin d’étude effectué au seinal8NVI, nous a apporté un grand
apport en termes d’informations et de connaissapraiques recues sur le terrain. Ce stage
constitue un complément indispensable pour la faomal’ingénieur, nous permettant ainsi

une transition facile de la formation au domaingfgssionnel.
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Bill Of Materials For shémat de montage

Design Title
Author
Revision

Design Created

:schéma de montage
:Sadi et Ouarezki

:mercredi 8 octobre 2008

Design Last Modified :mardi 11 mai 2010
Total Parts In Design :68

13 Resistors

Quantity: References Value
3 R1-R3 1k1
10 R4-R13 470R
7 Capacitors
Quantity: References Value
1 C1 470u
2 C2,C3 220nF
1 C4 10u
2 C5, C6 15p
1 C7 1lu
2 Integrated Circuits
Quantity: References Value
1 Ul 7805
1 u2 PIC16F84A
1 Diodes
Quantity: References Value
1 D1 1N4001
45 Miscellaneous
Quantity: References Value
14 B1, B2, B4-B13, B19, B20 BORNIER2
8 B3, B14-B18, ENTREE, ENTREE2 BORNIER3
2 COM RELAI 1, COM RELAI 2 ULN2803
10 LED1-LED10 LED-RED
10 RL1-RL10 G4W-2214P-24V
1 X1 CRYSTAL (4MHZ)



ANNEXES 2010

LIST p=16f84A
#include<p16f84A.inc>

__Config h'3ff9'

. ***************défi n itlon des Variab I es*****************

#DEFINE S1 PORTA,0
#DEFINE S2 PORTA,1
#DEFINE S3 PORTA,2
#DEFINE S4 PORTA,3
#DEFINE A PORTA
#DEFINE S5 PORTB,0
#DEFINE S6 PORTB,1
#DEFINE S7 PORTB,2
#DEFINE S8 PORTB,3
#DEFINE S9 PORTB,4
#DEFINE S10 PORTB, 5
#DEFINE B PORTB
#DEFINE STOP PORTB, 6

#DEFINE BP PORTB, 7

PDel0 EQU H'0C' ; registres pour la temporisation
PDell EQU H'OD'

PDel2 EQU H'OE'
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JRkRkkkkkkkk Rk kx configuration des ports entrée ou sortig**xxxskksx

ORG O

BSF STATUS,5
MOVLW H'00'
MOVWEF TRISA
MOVLW b'11000000'
MOVWEF TRISB
BCF STATUS,5

GOTO START

rhkkkhkhhhhkhkhkhkhkhkhhiihkhkhkx LA MACRO *khkhhhhkhkkkkhkhkhkikihhhhkhkhkhhkhiiiix

REI MACRO
GOTO START

ENDM

RETARD

BTFSC BP

GOTO RETARD

RETURN

TIM ; temporization de 2 seconds

PDelay moviw .167 ;1 set number of repetitions (C)
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movwf PDel0 ;1]
PLoop0 moviw .41 ;1 set number of repetitions (B)
movwf PDell ;1]
PLoopl moviw .72 ; 1 set number of repetitions (A)
movwf PDel2 ;1]
PLoop2 clrwdt ; 1 clear watchdog
decfsz PDel2,1 ; 1+ (1) is the time over? (A)
goto PLoop2 ;2no, loop
decfsz PDell, 1;1 + (1) is the time over? (B)
goto  PLoopl ;2no, loop
decfsz PDel0O, 1;1 + (1) is the time over? (C)

goto PLoop0 ;2no, loop

PDelL1 goto PDelL2 ; 2 cycles delay
PDelL2 clrwdt ; 1 cycle delay
return ; 2+2 Done

;************** PROG RAM M E PR I NC I PAL*****************

START
MOVLW H'00'
MOVWEF B
MOVLW H'01'

MOVWF A

CALL RETARD ;il fout que BP sera désactive

CALL TIM

DEBUT

rhkkkhhkhkhhkhkhkhkhkhkhkhkiikhkiik P ROG RAM M E *hkkkkhkhkkkhkkhkkkhkkhkkhkkhkkhkikkhkikkiikk
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BTFSS BP
GOTO DEBUT
BCF S1

BSF S2

BTFSC STOP

REI

CALL RETARD

CALL TIM

SYCLE2
BTFSS BP

GOTO SYCLEZ2

BCF S2
BSF S3

BTFSC STOP

REI

CALL RETARD

CALL TIM

SYCLE3

BTFSS BP
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GOTO SYCLES

BCF S3
BSF S4

BTFSC STOP

REI

CALL RETARD

CALL TIM

SYCLE4
BTFSS BP

GOTO SYCLE4

BCF S4

BSF S5

BTFSC STOP

REI

CALL RETARD

CALL TIM

SYCLES
BTFSS BP

GOTO SYCLE5S
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BCF S5

BSF S6

BTFSC STOP

REI

CALL RETARD

CALL TIM

SYCLE®G6
BTFSS BP

GOTO SYCLES®6

BCF S6

BSF S7

BTFSC STOP

REI

CALL RETARD

CALL TIM

SYCLEY
BTFSS BP

GOTO SYCLE7?
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BCF S7

BSF S8

BTFSC STOP

REI

CALL RETARD

CALL TIM

SYCLES
BTFSS BP

GOTO SYCLES

BCF S8

BSF S9

BTFSC STOP

REI

CALL RETARD

CALL TIM

SYCLE9

BTFSS BP

GOTO SYCLE9

BCF S9
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BSF S10
CALL RETARD

CALL TIM

TEST
BTFSS BP
GOTO TEST
REI

END



Tableau 1 :
Régulateurs intégres
positifs série 78xx

Référence | Tension/courant
de sortle

7805 5 volts 1 ampére
7808 8 volts 1 ampeére
7812 12 volts 1 ampére
7815 15 volts 1 ampére
7818 18 volts 1 ampére
7824 24 volts 1 ampeére EMS

Figure 32 : Les circuits intégrés dont la référence
commence par “78“ servent a stabiliser des tensions
positives.

Les lettres qui précedent ces chiffres, “pa“, “LM*“ ou
“MC* par exemple, indiquent le constructeur et les deux
chiffres qui suivent les deux premiers, par exemple 05 ou
12, indiquent la valeur de tension que le circuit intégré
stabilise.

Dans les schémas, la lettre “E” signifie “Entrée”, la lettre
“M* indique la “Masse” et le “S* |la “Sortie”.
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MICROCHIP

PIC16F84A

18-pin Enhanced FLASH/EEPROM 8-Bit Microcontroller

High Performance RISC CPU Features:

* Only 35 single word instructions to learn

« All instructions single-cycle except for program
branches which are two-cycle

* Operating speed: DC - 20 MHz clock input
DC - 200 ns instruction cycle

« 1024 words of program memory
* 68 bytes of Data RAM
* 64 bytes of Data EEPROM
= 14-bit wide instruction words
« 8-bit wide data bytes
« 15 Special Function Hardware registers
« Eight-level deep hardware stack
 Direct, indirect and relative addressing modes
* Four interrupt sources:

- External RBO/INT pin

- TMRO timer overflow

- PORTB<7:4> interrupt-on-change

- Data EEPROM write complete

Peripheral Features:

« 13 I/O pins with individual direction control

« High current sink/source for direct LED drive
- 25 mA sink max. per pin
- 25 mA source max. per pin

= TMRO: 8-bit timerfcounter with 8-bit
programmable prescaler

Special Microcontroller Features:

« 10,000 erasefwrite cycles Enhanced FLASH
Program memory typical

« 10,000,000 typical erasefwrite cycles EEPROM
Data memory typical

« EEPROM Data Retention > 40 years

* In-Circuit Serial Programming™ (ICSP™) - via
two pins

* Power-on Reset (POR), Power-up Timer (PWRT),

Oscillator Start-up Timer (OST)

« Watchdog Timer (WDT) with its own On-Chip RC

Oscillator for reliable operation
* Code protection
* Power saving SLEEP mode
* Selectable oscillator options

Pin Diagrams

PDIP, SOIC

RAZ w—=-[e1 e 18] =—= RA1

RA3 =[] 2 17[] —= RAD
RA4TOCK| =—=[| 3 U  16[]=— OSCI/CLKIN

MCLR—=[]4 O  15[]— = 0SC2/CLKOUT
Ves —= [ 5 2] 14| ] =— oD
RBO/INT =—=[ 6 ® 13[J=—=Re7

RB1 =w—=[]7 B 2[]«—=RB6

RB2 =[] 8 11 []=—»= RB5

RB3=—=[|9 10[ ] == RB4
SSOP

RAZ2 a—= o1 "t 20[ ] =—= RA1

RA3 - 2 19[]=—= RAD
RA4/TOCK| =[] 3 U 18[]=— OSCI/CLKIN

MCLR —=[ | 4 § 17 [ ]—= OSC2/CLKOUT
Vs —=[]5 @ 18 J=+—vm
Vss—»[ |8 g 15[ ] =— VoD
RBO/INT == 7 P 14 ]=«—=RB7

RB1 =[] 8 13 ] =—»= RB6

RB2 «—=[| 9 12[ ] =—= RB5

RB3 == [] 10 11[] «—» RB4

CMOS Enhanced FLASH/EEPROM
Technology:

* Low power, high speed technology
* Fully static design
* Wide operating voltage range:
- Commercial: 2.0V to 5.5V
- Industrial: 2.0V 1to 5.5V
* Low power consumption:
- <2 mAtypical @ 5V, 4 MHz
- 15 pA typical @ 2V, 32 kHz
- < 0.5 A typical standby current @ 2V

© 2001 Microchip Technology Inc.
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PIC16F84A

1.0 DEVICE OVERVIEW

This document contains device specific information for
the operation of the PIC16F84A device. Additional
information may be found in the PICmicro™ Mid-
Range Reference Manual, (DS33023), which may be
downloaded from the Microchip website. The Refer-
ence Manual should be considered a complementary
document to this data sheet, and is highly recom-
mended reading for a better understanding of the
device architecture and operation of the peripheral
modules.

The PIC16F84A belongs to the mid-range family of the
PICmicro® microcontroller devices. A block diagram of
the device is shown in Figure 1-1.

The program memory contains 1K words, which trans-
lates to 1024 instructions, since each 14-bit program
memory word is the same width as each device instruc-
tion. The data memory (RAM) contains 68 bytes. Data
EEPROM is 64 hytes.

There are also 13 /O pins that are user-configured on
a pin-to-pin basis. Some pins are multiplexed with other
device functions. These functions include:

* External interrupt

* Change on PORTB interrupt

* TimerO clock input

Table 1-1 details the pinout of the device with descrip-
tions and details for each pin.

FIGURE 1-1: PIC16F84A BLOCK DIAGRAM
13 Data Bus 8,
<=4 Program Counter < 7 EEPROM Data Memory
FLASH
Program
Memory AM EEPROM
8 Level Stack : ; = EEDATA <> Data Memory
1K x 14 (13-bit) File Registers 64 %8
68x 8
Program |¢
B%S 1 EEDR
AV

Instruction Register

5,  Direct Addr THIRO
=
X RA4/TOCKI
8/
,I
Power-up
U Timer 1/O Ports
Instruction Oscillator
Decode 8& K——> | Start-up Timer
Control
F’%\néesré?n 9 RA3:RAD
Timing Watchdog ;
Generation [~ Timer RET-RBT
% % % «t—+[X] RrBOANT
O8C2/CLKOUT MCLR VDD, VSs
OSC1/CLKIN

© 2001 Microchip Technology Inc.
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PIC16F84A

TABLE 1-1: PIC16F84A PINOUT DESCRIPTION
Pin Name PDIP | SOIC | SSOP | l/O/P Buffer Beseribfisn
No. No. No. Type Type P
OSC1/CLKIN 16 16 18 | |sT/IcMOS®) | Oscillator crystal input/external clock source input.
OSC2/CLKOUT | 15 15 19 0] — Oscillator crystal output. Connects to crystal or
resonator in Crystal Oscillator mode. In RC mode,
0OSC2 pin outputs CLKOUT, which has 1/4 the
frequency of OSC1 and denctes the instruction
cycle rate.
MCLR 4 4 4 /P ST Master Clear (Reset) input/programming voltage
input. This pin is an active low RESET to the device.
PORTA is a hi-directional /O port.
RAO 17 17 19 1O TTL
RA1 18 18 20 1O TTL
RA2 1 1 1 He] TTL
RA3 2 2 2 le] TTL
RA4/TOCKI 3 3 3 /O ST Can also be selected to be the clock input to the
TMRO timer/counter. Output is open drain type.
PORTRB is a bi-directional /O port. PORTB can be
software programmed for internal weak pull-up on
all inputs.
RBO/INT 6 6 7 o | TTUSTM RBO/INT can also be selected as an external
interrupt pin.
RB1 7 7 8 11O TTL
RB2 8 8 9 l{e] TTL
RB3 S S 10 Jle] TTL
RB4 10 10 M /O TTL Interrupt-on-change pin.
RBS 1 M 12 /O TTL Interrupt-on-change pin.
RB6 12 12 13 /o | TTL/ST@ Interrupt-on-change pin.
Serial programming clock.
RB7 13 13 14 /o | TTL/ST@ Interrupt-on-change pin.
Serial programming data.
Vss 5 5 56 P — Ground reference for logic and /O pins.
VDD 14 14 15,16 P — Positive supply for logic and /O pins.
Legend: I=input O = Output /O = Input/Output P = Power
— = Not used TTL=TTL input ST = Schmitt Trigger input

Note 1: This buffer is a Schmitt Trigger input when configured as the external interrupt.
2. This buffer is a Schmitt Trigger input when used in Serial Programming mode.
3: This buffer is a Schmitt Trigger input when configured in RC oscillator mede and a CMOS input otherwise.

DS35007B-page 4
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PIC16F84A

2.0 MEMORY ORGANIZATION

There are two memory blocks in the PIC16F84A.
These are the program memory and the data memory.
Each block has its own bus, so that access to each
block can occur during the same oscillator cycle.

The data memory can further be broken down into the
general purpose RAM and the Special Function
Registers (SFRs). The operation of the SFRs that
control the “core” are described here. The SFRs used
to control the peripheral modules are described in the
section discussing each individual peripheral module.

The data memory area also contains the data
EEPROM memory. This memory is not directly mapped
into the data memory, but is indirectly mapped. That is,
an indirect address pointer specifies the address of the
data EEPROM memory to readfwrite. The 64 bytes of
data EEPROM memory have the address range
Oh-3Fh. More details on the EEPROM memory can be
found in Section 3.0.

Additional information on device memory may be found
in the PICmicro™ Mid-Range Reference Manual,
(DS33023).

2.1 Program Memory Organization

The PIC16FXX has a 13-bit program counter capable
of addressing an 8K x 14 program memory space. For
the PIC16F84A, the first 1K x 14 (0000h-03FFh) are
physically implemented (Figure 2-1). Accessing a loca-
tion above the physically implemented address will
cause a wraparound. For example, for locations 20h,
420h, 820h, C20h, 1020h, 1420h, 1820h, and 1C20h,
the instruction will be the same.

The RESET vector is at 0000h and the interrupt vector
is at 0004h.

FIGURE 2-1:

PROGRAM MEMORY MAP
AND STACK - PIC16F84A

PC<12:0>

13,

RETFIE, RETLW V4

Stack Level 1

Stack Level 8

RESET Vector

0000h

Peripheral Interrupt Vector

0004h

User Memory
Space

-

3FFh

1FFFh

© 2001 Microchip Technology Inc.
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2.2 Data Memory Organization FIGURE 2-2: REGISTER FILE MAP -
PIC16F84A

The data memory is partitioned into two areas. The first
is the Special Function Registers (SFR) area, while the File Address File Address
second is the General Purpose Registers (GPR) area. ooh Indirect addr ™ | Indirect addr ™ | 80h
The SFRs control the operation of the device.

y . 01h TMRO OPTION_REG &1h
Portions of data memory are banked. This is for both

02h PCL PCL &82h

the SFR area and the GPR area. The GPR area is
banked to allow greater than 116 bytes of general 03h STATUS STATUS 83h
purpose RAM. The banked areas of the SFR are for the

. . . ) 04h FSR FSR 84h

registers that control the peripheral functions. Banking
requires the use of control bits for bank selection. 05h PORTA TRISA 85h
These control bits are located in the STATUS Register. 06h PORTB TRISB 86h
Figure 2-2 shows the data memory map organization. 07h = _ a7h
Instructions MOVWE and MOVFEF can move values from 08h EEDATA EECON1 88h
the W register to any location in the register file ("F"), 0sh EEADR EECON2( ash

and vice-versa.

. ) 0Ah PCLATH PCLATH 8Ah

The entire data memory can be accessed either
0Bh INTCON INTCON &8Bh

directly using the absolute address of each register file
or indirectly through the File Select Register (FSR) 0Ch 8Ch
(Section 2.5). Indirect addressing uses the present
value of the RPO bit for access into the banked areas of

data memory. 68

) N ] ) General Mapped
Data memory is partitioned into two banks which Purpose (accesses)
cohtain the general purpose registers and the special F\Eg%it&r)s in Bank 0

function registers. Bank 0 is selected by clearing the
RPO bit (STATUS<5>). Setting the RPQ bit selects Bank
1. Each Bank extends up to 7Fh (128 bytes). The first
twelve locations of each Bank are reserved for the
Special Function Registers. The remainder are Gen-
eral Purpose Registers, implemented as static RAM. 4Fh CFh

50h D0h
221 GENERAL PURPOSE REGISTER

FILE K
Each General Purpose Register (GPR) is 8-bits wide &\

and is accessed either directly or indirectly through the
FSR (Section 2.5).
7Fh FFh

The GPR addresses in Bank 1 are mapped to Bank 0 Bank 1
addresses in Bank 0. As an example, addressing loca-
tion OCh or 8Ch will access the same GPR.

[T Unimplemented data memeory location, read as ‘0.
Note 1: Not a physical register.

DS35007B-page 6 @ 2001 Microchip Technology Inc.
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2.3

The Special Function Registers (Figure 2-2 and
Table 2-1) are used by the CPU and Peripheral
functions to control the device operation. These
registers are static RAM.

Special Function Registers

The special function registers can be classified into two
sets, core and peripheral. Those associated with the
core functions are described in this section. Those
related to the operation of the peripheral features are
described in the section for that specific feature.

TABLE 2-1: SPECIAL FUNCTION REGISTER FILE SUMMARY

valueon | no s
Addr Name Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 Power-on

ReseT |°NPage

Bank 0
00h |INDF Uses contents of FSR to address Data Memory (not a physical register) | -——-—- - ——- 1
01h |TMRO 8-bit Real-Time Clock/Counter KEKK KEEX 20
02h |PCL Low Order 8 bits of the Program Counter (PC) 0000 0000 1
03h |sTATUS!) IRP ‘ RP1 ‘ RPO ‘ TO ‘ PD ‘ z ‘ DC ‘ C  |oo01 1xxx| 8
04h |FSR Indirect Data Memory Address Pointer 0 KEKK KXKK 1
05h |PORTAM = = — |RA4/TOCKI| RA3 RAZ | RA1 RAO |---x xxxx| 16
o6h |PORTB®! RB7 RB6 RB5 RB4 RB3 RB2 RB1 | RBO/ANT | xxwx xxwx 18
07h — Unimplemented location, read as '0" — —
08h |EEDATA EEPROM Data Register xxxx xxxx | 13,14
0Sh |EEADR EEPROM Address Register xxxx xxxx | 13,14
0Ah |PCLATH — — — Write Buffer for upper 5 bits of the pcll ---0 0000 "
0Bh |INTCON GIE EEIE TOIE INTE \ RBIE \ TOIF \ INTF | RBIF |0000 ooox| 10
Bank 1
80h |INDF Uses Contents of FSR to address Data Memory (not a physical register) | --—-—- -——- 1
81h |OPTION_REG | REPU ‘ INTEDG ‘ ToCS ‘ TOSE ‘ PSA ‘ PS2 ‘ PS1 ‘ PSO |1111 1111| 9
82h |PCL Low order 8 bits of Program Counter (PC) 0000 0000 1
83h |STATUS @ IRP ‘ RP1 ‘ RPO ‘ To ‘ PD ‘ z ‘ DC ‘ ¢ |goox mmme| B
84h |FSR Indirect data memory address pointer 0 XEKK KXKK 11
85h |TRISA = | = \ = ‘PORTA Data Direction Register —--1 1111 18
86h |TRISB PORTB Data Direction Register 1111 1111 18
87h — Unimplemented location, read as '0" — —
88h |EECON1 = | = \ — \ EEIF ‘WRERR \ WREN \ WR | RD |[---0 zooo| 13
89h |EECON2 EEPROM Control Register 2 (not a physical registery | ____ ____ 14
0Ah |PCLATH — — — Write buffer for upper 5 bits of the pctt ---0 0000 "
0Bh |[INTCON GIE EEIE TOIE INTE RBIE ‘ TOIF ‘ INTF | RBIF | 0000 000x 10
Legend: = =unknown, u=unchanged. - = unimplemented, read as '0', g = value depends on condition
Note 1: The upper byte of the program counter is not directly accessible. PCLATH is a slave register for PC<12:8>. The contents

of PCLATH can be transferred to the upper byte of the program counter, but the contents of PC<12:8> are never trans-

ferred to PCLATH.

On any device RESET, these pins are configured as inputs.
This is the value that will be in the port cutput latch.

(2,0 P

The TO and PD status bits in the STATUS register are not affected by a MCLR Reset.
Other (non power-up) RESETS include: external RESET through MCLR and the Watchdog Timer Reset.

© 2001 Microchip Technology Inc.
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2.31 STATUS REGISTER

The STATUS register contains the arithmetic status of
the ALU, the RESET status and the bank select bit for
data memory.

As with any register, the STATUS register can be the
destination for any instruction. If the STATUS register is
the destination for an instruction that affects the Z, DC
or C hits, then the write to these three bits is disabled.
These bits are set or cleared according to device logic.
Furthermore, the TO and PD bits are not writable.
Therefore, the result of an instruction with the STATUS
register as destination may be different than intended.

For example, CLRF STATUS will clear the upper three
bits and set the Z bit. This leaves the STATUS register
as 000u uluu (where u = unchanged).

Only the BCF', BSF, SWAPF and MOVWE instructions
should be used to alter the STATUS register (Table 7-2),
because these instructions do not affect any status bit.

REGISTER 2-1:  STATUS REGISTER (ADDRESS 03h, 83h)

Note 1: The IRP and RP1 bits (STATUS<7:6>)

are not used by the PIC16F84A and
should be programmed as cleared. Use of
these bits as general purpose RAN bits is
NOT recommended, since this may affect
upward compatibility with future products.

: The C and DC bits operate as a borrow

and digit borrow out bit, respectively, in
subtraction. See the SUBLW and SUBWE
instructions for examples.

: When the STATUS register is the

destination for an instruction that affects
the Z, DC or C hits, then the write to these
three bits is disabled. The specified bit(s)
will be updated according to device logic

RAN-0 RAN-0 R0 R-1 R-1 RAN-x RAN-x RAM-x
IRP RP1 | RPO TO | PD z DC C
bit 7 bit O
bit 7-6 Unimplemented: Maintain as ‘0’
bit 5 RPO: Register Bank Select bits (used for direct addressing)
01 = Bank 1 (80h - FFh)
00 = Bank O (O0h - 7Fh)
bit 4 TO: Time-out bit
1= After power-up, CLEWDT instruction, or SLEEP instruction
0= AWDT time-out occurred
bit 3 PD: Power-down bit
1 = After power-up or by the CLRWDT instruction
0 = By execution of the SLEEP instruction
bit 2 Z: Zero bit
1 = The result of an arithmetic or logic operation is zero
0 = The result of an arithmetic or logic operation is not zero
bit 1 DC: Digit carry/borrow bit (ADDWF, 2DDLW , SUBLW , SUEWF instructions) (for borrow, the polarity
is reversed)
1 = A carry-out from the 4th low order bit of the result occurred
0 = No carry-out from the 4th low order bit of the result
bit 0 C: Carry/borrow bit (ADDWF, ADDLW, SUELW, SUBWF instructions) (for borrow, the polarity is

reversed)

1 = A carry-out from the Most Significant bit of the result occurred
0 = No carry-out from the Most Significant bit of the result occurred

Note: A subtraction is executed by adding the two's complement of the second operand.
For rotate (RRF, RLF) instructions, this bit is loaded with either the high or low order
bit of the source register.

Legend:
R = Readable bit
-n =Value at POR

W = Writable hit U = Unimplemented bit, read as ‘0’

1" = Bit is set '’ = Bit is cleared x = Bit is unknown
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Broche - Nez de broche standard us

CARACTERISTIQUES PRINCIPALES

POUPEE type A 2 de 6 "
Alésage 72 mm
' Dans le serre barre par pince & com-
DIAMETRE DE | mande hydraulique : 52 mm
.~ PASSAGE Dans le mandrin hydraulique 3 passa-
: ge maximum 58 mm
Au-dessus du banc 520 mm
 DIAMETRES Au dessus du trainard 470 mm
~ ADMIS Au dessus de la coulisse transversale 240 mm
Sous la barre pilote 410 mm
2 gammes de 12 vitesses
SSES 32 ;50 63 80 100 125 160
DE LA 200 250" 3915 400 630
5 BROCHE 80 125 160 200 250 315 400
' : 500 630 800 1000 1600
a 2 régimes 1500/750 - puissance 15/10 Ch
T=uR sur demande 21/15 Ch
4 ; d 3
k. RIOT Cogrse u chariot (042?,’ ;m(;n i
SITUDINAL s ,
| 3 gammes de 6 avances 10,06 320,60
10,12 3 1,20
b RIOT Course du chariot : 240 r\nm
E uIAVERSAL 0,03 20,30
i 3 gammes de 6 avances dans les 2 sens| | 0,06 2 0,60
0,12 21,20
: Course utile ?2RR mm
3 Distance max. entre nez de broche et
4 face de tourelle 740 mm
EHARIOT Tourelle - cote sur plats 240 mm
' Trou pour fixation outillages - @ 38,1 H6
L= Chambrage ¢ 50,8 Hb6
0,03 20,30
3 gammes de 6 avances 0,06 20,60
V12 8120




maxi 740
mini 184
< o
mini 31 b
<) = '
=g
- . . 17s5.
: 155 5
408 x 408 _ 70 1
1'.:]#"@

I
b
> T T
£ =
=3 o
R £y
2 520
O i = :
575 800 270 . 495
2160-
2
TOURELLE CARREE 3 y ;
et » 1590 T/M 15 CV 5
% MOTEUR 2 REGIMES 750 T/M 10Cy °4 29
=
l Te) 3 GAMMES VITESSES DE BROCHE
Nl
e ] 1 32 | 50 | 63 | 80 |100125]160(200)250|315] 400] 630
8 , 2 80 §125]160] 200]250 |315 ]| 400 { 500 | 63G { 800 |1000{1600
i AVANCES CHARIOTS PAR TOUR DE BROCHE
26 x 52 39 x 39 52 x 26
42,86 1" /16 | | 42,86 1"11/16 .03 0,08 s
R8s —_‘ J r 0,05 ' 0,2
T 0,1
= -—¢- P[00 2 . L .
- K}__@ Al 0,07 0,15 0,20
© | ol ©
< 34.__ _é_ ovo a 0,125 0,25 0,5
{’ 2 0,17 0,35 0,7
0,3 0,6 1,2
24 trous g 38,1H6 1"1 /2 DISPOSITIF A FILETER PAR  VIS-MERE
@105 ,
\ Lespos ci dessous sont obtenus par
B & = 4 jeux de pignons interchangeables
ols dons le carter des avances.
&J ER L -
S b
‘ -0 Pas des Pas obtenus avec jeu de
4 vis-meres 26 x 52 39 x 39 52 x 26
2" | l¢50,8 Hé 6 0,75 15 3
7 1,75 3,5
109 8 1 2 4
TOURELLE HEXAG ONALE 10 1,25 2,5 5




CHAINE CINEMATIQUE DE LA POUPEE

Fourchette de changement de gammes
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SCHEMA HYDRAULIQUE

E4 5 _El

E3 E2 |

E3 E4 E5 El E2

——— SRR

PRESSION |
20 kg/cm2 G5~

AXE 111 |
AXE | -
MOTEUR
VITESSES |EMBRAYAGES| 50" 1" 500 HARNAIS
1' VITESSE El E5 # 32 80.
2' VITESSE E1  E4 » 50 125
3' VITESSE E1  E5 * 63 160
4' VITESSE E1 E3 * 80 200
Position des embrayages 5' VITESSE E1 E4 * 100 250
page 21 6' VITESSE E2 E5 * 125 315
. 7' VITESSE E1  E3 * 160 400
8' VITESSE E2 E4 » 200 500
9* VITESSE E2 E5 » 250 630
10" VITESSE E2 E3 » 315 800
11* VITESSE E2 E4 » 400 | 1000
12' VITESSE |, E2 E3 » 630 | 1600
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