FChaque axe de translation est équipé d’un capteur de position :

Fraiseuse universelle % Un capteur ¢ qui indique la fin de course longitudinal.

I- Présentation du systéme: ¥ Un capteur d qui indique la fin de course transversal.
L’usinage d’une piece sur une fraiseuse universelle nécessite la translation de cette IT- Description de fonctionnement :
piece suivant les trois directions (0x, oy, 0z). Le systeme est améliorédans le but La commande des moteurs My et M2 est assurée respectivement par les boutons a et
d’avoir deux translations simultanées. b.
v'L’action sur a lorsque le capteur ¢ n’est pas encore actionné entraine le =1 C = ()

On s’intéresse au déplacement du chariot dans le sens longitudinal (suivant ox) et dans le sens

: . . déplacement du chariot dans le sens L*. b 224
transversal (suivant oy). Ces deux mouvements sont assurés respectivement par les deux _ o X ) :
v'L’action sur a lorsque le capteur ¢ est actionné entraine le déplacement du chariot
dans le sens L d=4 C =4 |~ =A

v'Lorsque le bouton a est relaché le chariot & e sutvant ’axe (0X). o= © T O
v'L’action sur b lorsque le capteur d n’est pas encore actionné entraine le
déplacement du chariot dans le sens T". b=A <l-o T T = /l
v'L’action sur b lorsque le capteur d est actionné entraine le déplacement du
chariot dans le sens T- oA <=4 T " =A
v'Lorsque le bouton b est relaché le chariot est immobile suivant 1’axe (oy). b-0 TT:T‘: 0

(\Les deux mouvements simultanées sont autorisées

‘,.,_L\Ligure 1: Fraiseuse universelle
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III- Travail demandé : 2- Ecrire les équations des sorties a partir de la table de vérité :

En se référant a la description du systeme: L= Qs b Ca Q\"¥ QL o b C, 5‘_&#@ D, Q d+Qb C/ ::Y(

1- Compléterla table de vérité correépondante
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0 Do || © O L) - ') 3-Simplifier les équations des sorties L* et " par la méthode algébrique
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4- Simplifier les équations des sorties T* et T~ par la méthode graphique :
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5- Compléter le cablage de I’équation de L* (Ajouter une porte logique non si

nécessaire)
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a- Exprimer H a l'aide des-operateurs N
H :L_UL oC/}‘-’rLJ@Qd) e

= Lall el

-

b- On se propose de faire la conception d’une carte électronique ,c

2 [1B 48 [13_
de réalisation de cette carte : Y an 12
\ 1
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— 2A 3y [10_
Schéma de brochage du circuit intégré 4011 o8 an |9
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I/ PRESENTATION DU SYSTEME : (N
Un palan monorail est défini par le Schéma ci-dessous :

G % — s ‘a\\
0 < e e
7 @ N s
Dr (Droite i ** :

a A1 (bas)
oo —| (droite)
el lc -

d 1 1
Afficheur | (gauche)

| (Horizontale

= (Erreur)
II / FONCTIONNEMENT DU SYSTEME :

e Les mouvements du palan sont assurés par deux moteurs électriques ( T
, S ) a deux sens de rotation et un afficheur a 7segments.

e Le moteur S commande la montée et la descente de la charge .

o Le moteur T commande le déplacement de la charge vers la droite ou vers
la gauche .

o La boite de commande comprend 4 boutons poussoirs (a,b,c,d):
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» La charge monte si ( a ) est actionné, elle s'arréte si ( a ) est relaché

» La charge descend si ( b ) est actionné , elle s'arréte si ( b ) est
relaché .
» La charge se deplace vers la gauche si ( ¢ ) est actionné , elle
s'arréte si ( ¢ ) est relache.
» Lacharge se déplace vers la'droite si (d) estactionné, elle s'arréte
si(d) estrelaché.
» Si par erreur I'on actionne simultanément ( a et b ) seulement Le
moteur S se blogue .
» Si par erreur I'on actionne simultanément ( ¢ et d ) seulement Le
moteur T se bloque .
» Toutefois les deux déplacements ( Horizontale , verticale )
peuvent s'opérer simultanément.
» REMARQUE : Le mode d’affichage d’état (h, b, g et d) est
prioritaire au mode d’erreur (E) si par fois des deux sont
actionnées au méme temps.

KM1 Croo . Tableau D’affectation
e v ‘
KM2 | Combinatoire A O C &
Circuit (2) u'vionté-v, Descente | Gauche | Droite
Combinatoire KM3 — —
———|  Circuit HR | KM KM2 KM3 KM4
(1) KM4 Combinatoire
(3)

—— .




& / ANALYSE FONCTIONNELLE DE CIRCUIT COMBINATOIRE (1) : En se
référent au dossier technique, indiquer dans les cases suivantes les noms
des variables d’entrées et des actionneurs utilisés dans ce circuit

PR )

B
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combinatoire.
A -1 : Variables d’entrées : o I o)
A - 2 : Variables de sorties : KHK Kl X
Qo se réferent au dossier technique, compléter la table de vérité suivante :
B e e e e e ————-_;_)

a|b|c|d| KM |KM2 | KM3| KM4 | Affichage

ojofofo| O O 0

oloj|ol|1]| O | Ol|o | 4 =

ojo|1]0]| O | O | 4]0 %
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1101 . . =

1]11[1]0 (| & =

11 ]1]1 D[ .o @ E

A -4 : Ecrire I'équation de la sortie « KM1 et KM2 » sous sa forme canonique
compléte

— S

KM1= Gob.. Cod g q b G c.)..+.@E..Q,.a(..aﬁ.QLEQ..c.k ..........

—

2=z cd4 abcd abod sabed.. ...

A - 5: Simplifier par la méthode algebrique les équations de KM1 et KM2

KM1 = @bC/(g\jud)JrqbQngc\)

—— .




KM2 = £b5d+5\953+5ba4+abc ..... N
tdc&([r/)r(,my‘u‘ck/llj,d),gC‘JF”LJC.{
i A
- w\DCE,%C, i s sl —‘0 .......................................................................
L
i

A - 6 : On donne sous la forme canonique les équations de fonctionnement

du moteur « T » : « KM3 » et « KM4 »_ _
KM3 {Zk.d +ab.cd +ab.cd

KM4 = Zb.c.d + ab.cd + ab.cd + ab.d

5004 gdad fool Lioy
& Simplifier par la méthode graphique les équations de KMILS et KM4
Y \Yj
Sd 00 [0T 1110 cd[00]01[11]10
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— 1 OO |4 — 11 I 4|0
=0 10 10 | 18 [ —p 10 [ O [ 4] 0|0
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a—" r
[KM3= ...... SR ] [KM4=igt ]
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B / ETUDE DES CIRCUITS COMBINATOIRES (2 ) & (3 ):

% La commande de la montée OU de la descente de la charge ; une lampe
Verte (Hy ) s'allume . -

% De méme le déplacement du palan a gauche OU a droite ; une lampe Rouge
(HR) s'allume . - A

B - 1/ Ecrire les équations de Hy et de Hg en fonction des variables (a,

b, c, d):
[ HR = oo B ]

= AN
L o =2y 0
B =2-1/Transformer 'équation de « Hr » & I'aide des opérateurs
'i;‘_[ﬁl_c_)@é deux fe_nirégs_' _

[ Hv=.. O 4. O ]

B - 2/ On voudrais réaliser le logigramme de Hr.

N




B - 2 - 2 / Représenter le logigramme de « Hr » en utilisant des

opérateurs logiques NOR a deux entrées : s
peratours logi He= L)y (cbd)
wW Q/t
H U
— T
‘. L MW
'|
|
é Hr m—,
= a/ Donner I’éqlztion de la lampe « HV » en fonction des operateurs universels

uniguement.

w - Lo b L) Jeie)lall L el e L

b / Transformer I'équation de la lampe « HV » en fonction des opérateurs

logique de base uniquement. — o=
we Lolalllalb)a{Beadlaand
B —2-3/0n donne le schéma de cablage de la lampe « HV » réalisée a l'aide = (E """"" @{) ““““““ ( ‘‘‘‘‘ bj_(%a) """""""" (J """ }st(\gq\ @UO
ducC.l7400. e - N P A..e. O =N s. Y. + .................. o ML TN0.H )L
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