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A. PARTIE GÉNIE MÉCANIQUE  
1. Analyse fonctionnelle 
1.1. Chaine cinématique 

En se référant au dossier technique, compléter la chaine cinématique suivante, par le mouvement qui 

convient et l’organe(s) qui participe(nt) aux différents mouvements du mécanisme de commande du 

bras de transfert.   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Translation 
de (20) 

Rotation de 
(21) 

Roue (21) + 
crémaillère (20) 

Rotation de 
(34) 

Vérin C5 4Vis (3) 

Rotation du bras 
(29) 

Rotation de la 
poulie mobile 

Rotation des cames 
(12) 

3Vis (45) + Vis (32) + 
Rondelle spéciale(31) 

+Rondelle (33)  
 

Courroie (28)  
+ poulie (36)+ 
Bras (29+30) 

Vis (13)+rondelle+ 
clavette(15) 

+ entretoise (7)+(14) 
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Recommandation  
Un temps pour la lecture du sujet est toujours prévu. Il faut l’exploiter afin de lire attentivement le 
dossier technique en apportant une attention particulière au dessin d’ensemble. 

Commentaire   
En consultant le paragraphe « Description du bras de transfert » du dossier technique accompagné 
du dessin d’ensemble, on identifie facilement le cheminement du mouvement. Le dessin en 3D aide 
à percevoir les liaisons entre les différentes pièces. La nomenclature spécifie la désignation et le 
nombre de pièces pour chaque repère. 
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1.2. Indiquer les éléments assurant la mise et le maintien en position des assemblages suivants : 

 

Assemblage Mise en position Maintien en position 

(30)-(34) Surface cylindrique + surface plane 

 
Vis (32) + rondelles spéciale (31) + 
rondelle Grower (33) + 3vis (45) 

(39)-(38) Surface cylindrique + surface plane Vis (27) + rondelles Grower (33) 

(22)-(34) Surface cylindrique + surface plane 
 
Ecrou à encoches (43) + rondelle frein 
(44) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. Obtention des pièces 
Le support cames (14) est 
obtenu par usinage sur un tour 
parallèle. 
Relier chaque surface repérée 
par l’opération d’usinage qui 
convient. 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Repère  Opération 
   

a  alésage 
   

b  chanfreinage 
   
c  dressage 
   

d  perçage 
   

e  chariotage 

Commentaire  
  Afin de répondre correctement aux questions se rapportant aux assemblages, il faut 
analyser minutieusement les solutions constructives retenues. En effet, pour avoir une liaison 
complète démontable, il est nécessaire d’éliminer tous les degrés de libertés entre les deux 
pièces en question, et cela par différents moyens.  
La mise en position entre les deux pièces (MIP) s’effectue généralement grâce aux formes 
des surfaces en contact. On obtient principalement des centrages et des appuis. Des 
éléments standards tels que vis, écrous, anneaux élastiques,Ggarantissent le maintien en 
position de l’une des pièces contre l’autre et ainsi l’accomplissement de la liaison complète 
démontable. Pour le MAP des assemblages (30)-(34) et (22)-(34) on signale la présence d’un 
serrage. 
 

Commentaire  
  En revenant au dessin d’ensemble on peut identifier la fonction de la pièce (14) et l’utilité des 
différentes formes obtenues par usinage sur le tour parallèle. Le trou (c) est un simple 
perçage permettant le passage de la vis (13), par contre l’alésage (d) assure un centrage 
pour garantir la coaxialité entre les deux parties du support cames. 
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3. Etude cinématique 
3.1. Schéma cinématique 
En se référant au dessin d’ensemble et sa 
nomenclature, compléter le schéma 
cinématique du mécanisme de commande du 
bras de transfert, par les symboles 
normalisés. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.2. Transmission de mouvement 
Le transfert d’un lot de canettes s’effectue par une rotation d’un angle α =180° du bras (29). 
a. Remplacer les pointillés sur la figure ci-contre par des 

flèches indiquant les sens des mouvements des pièces 
(20), (21), poulie mobile et la courroie crantée (28), pour 
un pivotement  du bras de transfert de la position 1  
à la position 2. 

b. Calculer la course « C » de la crémaillère (20) 
 sachant que le diamètre de la roue dentée 
   d21= 200 mm. 

C = d21 x π/2 = 100 x 3.14 = 314 mm 
c. Le déplacement maximal de la tige  

crémaillère (20) choisie par le concepteur 
 est de 400mm. Vérifier si ce choix convient 
 pour le mécanisme ? 

Oui il convient car la course C = 314 mm est inférieure à 400mm. 

d. On impose une vitesse de rotation maximale du bras (29) N29 = 60 trs/min. 
Déterminer dans ce cas la vitesse de translation V20 de la tige crémaillère (20). 

V20 =ω29 . R21 = 2.π.N29.R21/60 = 
�.�.��.���.����

�� = 0.628 m/s ;              V20 = 0.628 m/s 

 
 
 
 
 
 
 

29 20 
21 

Poulie 
mobile 

28 

Position 2 
Position 1 

 α 

Commentaire  
  Pour identifier le sens des flèches, il faut commencer par le mouvement de la roue (21). En 
effet pour faire passer le bras de transfert de la position1 à la position2, la roue solidaire du 
bras doit tourner dans le sens des aiguilles d’une montre (anti-trigonométrique). Les autres 
mouvements des pièces vont suivre. Le mouvement engendré de la matrice est un 
mouvement, dit, de translation circulaire. 

Commentaire  
  Trois liaisons sont à déterminer. La liaison entre (29) et (34) à fait l’objet d’une question 
précédente relative aux assemblages, donc il s’agit d’une liaison complète. La liaison entre (36) 
et (39) est aussi une liaison complète, dont le maintien entre les deux pièces est assuré par les 
vis (35). La troisième, bien qu’elle rend le système hyperstatique, est une liaison pivot, identifiée 
par la présence du roulement (17). Il faut veiller à représenter le symbole normalisé de la liaison 
pivot en position horizontale et à ce qu’il soit attaché de ses différentes cotés. 
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4. Cotation fonctionnelle 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4.1. Tracer la chaine de cotes relative à la condition « A ». 
4.2. A partir de la chaine de cotes relative à la condition « B ». 
Donner les équations de Bmaxi et Bmini. 

Bmaxi = (b36 +b39) maxi –b40mini  

Bmini = (b36 +b39) mini –b40 maxi  

 

 

 

 

 

 

 

 

5. Etude du bras (29) à la flexion 
Le bras est assimilé à une poutre à section carrée 
creuse encastrée à l’extrémité A et supporte une 
charge P, poids des canettes, à l’extrémité B. 
Ce bras, est en acier ayant une résistance 
pratique à l’extension Rp = 10 MPa. 
On donne : P=160N ; AB= 500mm ; a=0.9b. 

5.1. Calculer le moment fléchissant maximal 	
�������
����	exercé sur le bras. 

Mfmaxi= P x AB = 160 x 0,5 = 80 Nm 

5.2. Donner en fonction de « b » l’expression du module de flexion (IGz/v) de la section « S » du bras. 

IGz/v =( 
��
�� − ��.� ���

�� � .  �
�= 

�.���
� . �� = 0.075 b3   ;IGz/v = 0.057 b3     

5.3. Déterminer la hauteur minimale bmini, pour que cette poutre résistance en toute sécurité. 

σ���� = � !"#$%&'
(

≤  *+, ;  � !"#$
�.��. �� ≤ *+, ;  � ≥  0 � !"#$

�.�.1.234
�   ; � ≥  0 5� .���

�,�.1.��  
� ; � ≥  51.97 ;; 

� ≥  51.97 ;; 

Commentaire 
 La condition fonctionnelle (A) est une réserve de taraudage permettant le bon serrage de la 
pièce (30) par la vis(32). L’origine de cette condition appartient à la surface terminale de 
l’arbre (34) et l’extrémité à la surface terminale de la vis (32). Donc le premier maillon de la 
chaine doit appartenir à la pièce (34) et le dernier maillon à la pièce (32). On peut, 
notamment, établir le graphe de contact pour mieux identifier les pièces influençant la 
condition. Les maillons de la chaine de cotes devront être représentés par des flèches 
orientées et portant chacune le repère de la pièce intéressée. Un seul maillon est à 
représenter pour chaque pièce intervenant dans la chaine. 
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6. Modification d’une solution 
On cherche à minimiser le coût 
du mécanisme de transfert, par 
la modification de l’assemblage 
(30)-(34). On propose de 
reconcevoir cet assemblage sur 
le dessin ci-contre, par : 

- La liaison en rotation par une 
clavette parallèle de forme A. 

- La liaison en translation par un 
anneau élastique pour arbre. 

 
 
N.B : Utiliser les composants 
standards page 4/7 du dossier 
technique. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

Commentaire 
   Les questions relatives à la partie vérification et dimensionnement des composants mécaniques 
sollicités à la flexion simple sont basées essentiellement sur l’application des formules rencontrées 
dans le cours de la résistance des matériaux. 
Il est nécessaire de commencer par l’écriture de l’expression littérale et par la suite de faire 
l’application numérique. Pour avoir des résultats corrects, il faut veiller à la compatibilité des unités 
utilisées lors des calculs (moment de flexion, moment quadratique, module de flexion,G). 
L’indication des unités des résultats est indispensable.   

Commentaire 
   La nouvelle solution constructive demandée doit assurer un assemblage démontable entre les 
pièces(30) et (34) par l’utilisation d’une clavette et un circlips. Il s’agit de la représentation d’une 
solution classique qui exige un dimensionnement de la clavette en conformité avec la norme 
donnée par le tableau des éléments standards de la page 4/7 du dossier technique. Il ne faut pas 
oublier la représentation d’une coupe locale sur l’arbre montrant l’implantation de la clavette et ainsi 
la cote « J » qui vaut 35mm (d-5). 
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7. Dessin de définition 
On donne la représentation du pied (25) en 3D et trois vues incomplètes.
On demande de compléter à l’échelle du dessin
7.1. La vue de face en demi-coupe A
7.2. La vue de dessus. 
7.3. La vue de gauche. 

   La cale (25) est une pièce prismatique comportant plusieurs détails. Le modèle en 3D 
compréhension de ses différentes formes. 
L’utilisation de la charnière facilite la représentation des différents détails sur la vue de gauche 
correspondance avec la vue de dessus.
Étant donné que La pièce possède un 
vues de face et de dessus, il est sans utilité de dessiner les détails cachés sur la moitié non coupée
de la vue de face en demie coupe A

Sujet : Conditionnement de canettes de boisson

On donne la représentation du pied (25) en 3D et trois vues incomplètes. 
à l’échelle du dessin : 

A-A. 

Commentaire 
La cale (25) est une pièce prismatique comportant plusieurs détails. Le modèle en 3D 

différentes formes.  
L’utilisation de la charnière facilite la représentation des différents détails sur la vue de gauche 

la vue de dessus. 
possède un plan de symétrie, indiqué par les deux traits d’axe sur les 

, il est sans utilité de dessiner les détails cachés sur la moitié non coupée
en demie coupe A-A.   

: Conditionnement de canettes de boisson 

 

La cale (25) est une pièce prismatique comportant plusieurs détails. Le modèle en 3D aide à la 

L’utilisation de la charnière facilite la représentation des différents détails sur la vue de gauche par 

, indiqué par les deux traits d’axe sur les 
, il est sans utilité de dessiner les détails cachés sur la moitié non coupée 
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B- CORRIGÉE DE LA PARTIE GÉNIE ÉLECTRIQUE  
1. Description temporelle 

En se référant au GRAFCET de conduite et à la description de fonctionnement des unités du 
système de conditionnement de canettes donnés dans le dossier technique, pages (1, 2, 3 et 5), 
compléter les GRAFCET PC des tâches 1, 2 et 3. 

Pour répondre correctement à cette question, il est nécessaire de  
• Lire attentivement le paragraphe page 4/7 « Fonctionnement ». Ce paragraphe donne les déroulements de différentes 

tâches  

• Se référé au tableau du choix technologique page 5/7 du dossier technique pour identifier le pré actionneur de chaque 
action  

Grafcet de conduite Tâche 1 : mettre en forme 

 

 
Le grafcet de conduite est 
donné et rien à compléter, 
c’est une traduction 
directe du grafcet de 
conduite d’un point de vue 
système donné. Juste on a 
remplacé les transitions 
par les conditions logiques 
nécessaires pour passer 
d’une étape à une autre. 

L’action sur un bouton poussoir de départ du cycle (m) permet l’activation de 
l’étape X1 ce qui entraine l’évolution de la tâche « mettre en forme » comme 
suit : 

- la sortie de la tige du vérin C1  (14M1) amenant les ventouses (VP) jusqu’au 
capteur l11 ; 

- l’activation des ventouses (VP) (14MVP) et la sortie des deux vérins C2 

(14M2) et C3 (14M3). La fin de la sortie de ces deux vérins (l21. l31)prépare le 
cadre métallique donnant la forme d’un carton ; 

- ces ventouses restent actives (14MVP), alors que le vérin C1 descend  (12M1) 
pour mettre en forme la plaque prenant, ainsi, la forme d’une caisse (figure 4) ; 

- la désactivation des ventouses et la rentrée des deux vérins C2 et C3 (12M3 et 

12M3) provoquent la mise de la caisse sur la chaine (l20. l30. p1). 

 



 

 

Tâche 2 : plier Tâche 3 : 

 

 

Le pliage est obtenu par : 

- l’avance de la caisse en carton jusqu’au capteur p90 par le moteur 
Mt1 (KM1) d’entrainement du convoyeur a chaîne; 

- la sortie des deux vérins C4 et C5 ( 1 4 M 4  e t 1 4 M 5 )  qui 
assurent le pliage de la caisse à un angle de 90°  

- la rentrée des deux vérins C4 et C5 (12M4 et 12M5) jusqu’aux 

capteurs l40 et l 50 ; 

- l’avance de la caisse en carton jusqu’au capteur p180 par le 
moteur Mt1(KM1) entraînant le convoyeur à chaîne ; 

- la sortie des deux vérins rotatifs C6 et C7 (14M6 et 14M7) qui 
assurent le pliage de la caisse en carton à un angle additionnel de 
90° (figure 6) durant 5 secondes(T1) 

- la rentrée des deux vérins C6 et C7 ( 1 2 M 6  e t  1 2 M 7 )  

jusqu’aux capteurs l 60 et l 70 ; 

- l’avance du carton par le moteur Mt1 (KM1) jusqu’à la zone de 
remplissage (p2). 

 

Le remplissage est assuré par : 

- la rotation gauche du bras rotatif par la 
rentrée de la tige du vérin C8 (12M8) 

- la préhension (14MVT) de 24 cannettes 
par 24 ventouses fixées sur la matrice 
durant 2 secondes (T2) ; 

- la rotation droite du bras par la sortie de 
la tige du vérin C8 (14M8) pour placer ces 
cannetes dans la caisse ; 

- libération (14MVT n’est plus actionné) 
des canettes dans la caisse en carton par 
les ventouses ; 

- l’évacuation vers la zone d’emballage. 
 

 



 

 

 

2. Gestion du nombre de plaques de carton dans la goulotte 

L’opérateur fixe le nombre de plaques de carton mis dans la goulotte aux entrées de chargement des 
circuits 74192 et le nombre restant de plaques aux entrées des comparateurs 7485. En se référant à 
l’extrait de la datasheet des circuits 74192 et 7485 page 6 du dossier technique, compléter : 

- le câblage de la remise à zéro du décompteur par le bouton RAZ ; 
- le câblage de l’autorisation du chargement des données par le bouton poussoir (p) ; 
- le câblage de la validation des circuits en mode décompteur et la mise en cascade des circuits 

74192 en mode asynchrone ; 
- le branchement en cascade les deux circuits intégrés 7485. 
- l’indication de l’équivalent en BCD du nombre 72 sur les entrées de chargement (A, B, C, D) des 

circuits 74192 ; 
- l’indication de l’équivalent en BCD du nombre 15 à comparer aux entrées B0, B1, B2, B3 des 

circuits 7485. 
Pour répondre aux exigences du cahier du charge ci-dessus procéder comme suit : 
• Pour remettre à zéro les deux compteurs, relier le bouton RAZ aux entrées CLR  
• Pour charger la valeur 72 des entrées (A, B, C et D) de deux compteurs, mettre simultanément à 1 les entrées 𝐿𝑂𝐴𝐷̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅    et 

les relier au bouton poussoir (p)   

• Pour que ces deux circuits fonctionnent en mode décompteur, on doit relier la broche UP à 1 logique (Vcc) et appliquer 
le signal d’horloge à la broche DOWN du premier circuit (celui des unités)  

• Pour la mise en cascade de deux circuits, on relie la sortie C0 du premier circuit à l’entrée Up du second circuit et la 
sortie B0 à l’entrée DOWN    

• Le circuit 7485 est un comparateur à 4bits. Pour comparer deux mots de 8bits on relier la sortie A = B du premier 
comparateur à l'entrée correspondante du second et de faire de même avec les sorties A > B et A < B.  

• Pour charger 72 en BCD lors de l’action sur le bouton PL, on applique 
o 2 sur les entrées (A, B, C et D) du premier circuit (celui des unités) 2= (0010)2 Donc A=0, B=1 , C=0 et D=0 
o 7 sur les entrées (A, B, C et D) du deuxième circuit (celui des dizaines) 7=(0111)2 Donc A=1, B=1 , C=1 et D=0 

• Pour comparer 15   en BCD aux sorties de deux décompteurs, on applique 
o 5 sur les entrées (B3, B2, B1 et B0) du premier circuit (celui des unités) 5=(0101)2 Donc B3=0, B2=1 , B1=0 et B0=0 
o 1 sur les entrées (B3, B2, B1 et B0) du deuxième circuit (celui des dizaines) 1=(0001)2 Donc B3=0, B2=1 , B1=0 et B0=1 

 
 



 

 

3. Etude de la variation de la vitesse du moteur Mt2 

Se référer dans cette partie au dossier technique, page 5/7. 

3.1. Indiquer le régime de fonctionnement de chaque A.L.I utilisé dans le montage de la figure 11 du 

dossier technique. 

• Pour l’ALI1 sa tension de sortie est retournée à son entrée non inverseuse E+ à travers la résistance R2, on dit qu’on a 
une contre réaction positive, l’amplificateur fonctionne en régime saturé   

• Pour l’ALI2 sa tension de sortie est retournée à son entrée inverseuse E- à travers le condensateur C, on dit qu’on a une 
contre réaction négative, l’amplificateur fonctionne en régime linéaire. 

•  Pour l’ALI3 sa tension de sortie n’est retournée à aucune de ses deux entrées (E- et E-) . On n’a aucune contre réaction, 
l’amplificateur fonctionne en régime saturé. 

 
A.L.I1 :Saturé ;                   A.L.I2 : Linéaire           ; A.L.I3 : Saturé 
3.2. Exprimer puis calculer les tensions des seuils (VH et VB) de l’A.L.I 1 en fonction de R1, R2 et 

VCC. 
• L’ali1 est un comparateur double seuil non inverseur. Les deux tensions des seuils ou de basculement sont données par  

𝑉𝐻 =
𝑅1.

𝑅2
. 𝑉𝐶𝐶    et 𝑉𝐵 =

−𝑅1.

𝑅2
. 𝑉𝐶𝐶 

VH : tension de basculement de –VCC vers +VCC 

𝑉𝐻 =
𝑅1.

𝑅2
. 𝑉𝐶𝐶 =

1000

1500
× 15 = 10𝑉 

VB : tension de basculement de +VCC vers -VCC 

=
−1000

1500
× 15 = −10𝑉 

3.3. Exprimer V3(t) en fonction de V2(t), R3 et C. 

Pour L’ali2, le condensateur est branché entre la sortie et l’entrée E- donc c’est un intégrateur  

𝑉3(𝑡) = −
1

𝑅. 𝐶
∫ 𝑉2(𝑡). 𝑑𝑡 

3.4. Quelle est la fonction des trois montages à 

base d’A.L.I 
A.L.I1 : Comparateur double seuils; 
A.L.I2 : Intégrateur; 
A.L.I3 : Comparateur simple seuil  ; 

 
3.5. Ayant les courbesV2(t), V3(t), sachant que : 

Vréf = 5V : 

a- Représenter l’oscillogramme de la tension 
Vréf(t) sur le même graphe des tensions V2(t) et 
V3(t). 

b- Représenter l’oscillogramme de la tension 
V4(t). 

V4(t) est la tension de sortie de l’ALI3 qui fonctionne en 
comparateur simple seuil et comparer Vref à V3(t), Cet 
ALI est alimenté entre Vcc-=0V et Vcc+=15V donc 
Si Vref>V3 V4= +15V 
Si Vref<V3  V4= 0V 

 
3.6. Le moteur Mt2 est alimenté par la tension 

nominale U=24V, (dossier technique, page 

5/7). 

a- Tracer le schéma équivalent de l'induit du 

moteur Mt2 

 

 



 

 

 

b- Compléter le tableau suivant par l’expression et la valeur de chaque grandeur nominale 
demandée. 
Le moteur à courant continu Mt2 est à aimant permanent ayant les caractéristiques nominales 
suivantes : U = 24V  ; I = 7.5 A  ; n = 3000 tr/min ; Ra = 0.8Ω ; Pu=126W 

c-  

 
Puissance 
absorbée 

Pa 

Force contre-
électromotrice 

E’ 

Pertes Joule Induit 
Pjr 

Puissance 
électromagnétique 

Pém 

Pertes 
constantes 

Pc 

Couple Utile  
Tu 

Rendement 

E
x
p

re

s
s
io

n
 Pa=U.I E’.=U-Ra.I Pjr= Ra.I2 Pem=E’.I Pc= Pem-Pu 

.𝑇𝑢 =
𝑃𝑢×60

2.𝜋.𝑛
  =

𝑃𝑢

𝑃𝑎
 

C
a

lc
u

l 

a
v
e
c
 u

n
it
é
 

Pa= 24*7.5 
 =180 W 

E’= 24- 0.8*7.5 
 =18 V 

Pri= 0.8* 7.52 

       = 45W 
Pem= 18*7.5 

= 135 W 
Pc=135-126 

  = 9 W 
𝑇𝑢 =

126 × 60

2. 𝜋. 3000
 

    =0.4N 

 =
126

180
 

= 0.7 
= 70% 

4. En se référant à la page 6/7 du dossier technique, compléter les instructions manquantes du 

programme du GRAFCET de conduite conformément aux commentaires donnés. 

Examinant ce programme ligne  par ligne d’instruction  
• Instruction ligne 1 : L’entête d’un programme en MikroPascal est constitué d’une seule ligne ; commençant par le mot 

réservé « Program» suivi du nom du programme et d’un point-virgule .D’après le commentaire le nom du programme est 
«  GRAFCET_Conduite» donc le ligne devient 

Program GRAFCET_Conduite; 
•   Instruction ligne 2 pour déclarer les variables et leurs types on utilise le mot réservé Var 
•   Instruction ligne 3 : Pour compléter ces instructions, se référer à la figure 13 page 6/7 du dossier technique et retrouver 

pour chaque capteur ou bouton à quelle entrée du microcontrôleur est branché 

A chaque étape du grafcet de coordination on associe successivement les variables binaires X0, X1, X2, X3 
Pour définir ces variables on utilise l’instruction bit 

• Instruction ligne 5 :  Pour le début du programme on utilise l’instruction Begin  
Instruction ligne 6 Le registre "TRISX" est utilisé pour définir l'état de chaque broche d’un port X. Si le bit correspondant est 
mis à 1, la broche est configurée en entrée, sinon elle est configurée en sortie   

o toutes les broches du port A sont considérées comme  des entrées (input) alors TRISA :=(11111)2=$1F ou TrisA=$FF si 
on tient compte des autres broches (Ra7,RA6 et R5 non existants) comme des sorties. 

o les broches du portB sont  considérées comme  des sorties (Output)  alors TRISB :=$00 
• Instruction ligne7 : Initialement toutes les étapes du grafcet de coordination sont désactivées sauf l’étape initiale X0 

Donc X0 := 1; X1 :=0; X2 :=0; X3 :=0; 
• Instruction ligne8 : Pour que le programme principal s’exécute cycliquement et infiniment   on doit utiliser 

l’instruction While true do  

• Instruction ligne9 : début de la boucle Begin 
• Instruction lignes 10,11,12 et 13 : il suffit de réécrire les équations de chaque étape grafcet   

• Instructions ligne 20 :  fin de la boucle par l’instruction end ; 

• Instructions ligne 21 fin programme par l’instruction end. 

 



 

 

ligne Instructions Commentaires 

1 Program GRAFCET_Conduite Nom du programme GRAFCET_Conduite 

2 Var Variables 

3 p0: Sbit at RA0_bit; 
m : sbit at RA1_bit; 
X15: sbit at RA2_bit; 
X28: sbit at RA3_bit; 
X34 :sbit at RA4_bit; 
X0, X1, X2, X3 :Bit; 

// capteur p0 connecté à RA0. 
// Bouton m connecté à RA1. 
// Entrée X15 connecté à RA2. 
// Entrée X28 connecté à RA3. 
// Entrée X34 connecté à RA4. 

// X0, X1, X2 et X3 du type bit 

4 var LCD_RS:sbit at PORTB.5; 
var LCD_EN:sbit at PORTB.4; 
var LCD_D4:sbit at PORTB.3; 
var LCD_D5:sbit at PORTB.2; 
var LCD_D6:sbit at PORTB.1; 
var LCD_D7:sbit at PORTB.0; 
var LCD_RS_Direction:sbit at TRISB.5; 
var LCD_EN_Direction:sbit at TRISB.4; 
var LCD_D4_Direction:sbit at TRISB.3; 
var LCD_D5_Direction:sbit at TRISB.2; 
var LCD_D6_Direction:sbit at TRISB.1; 
var LCD_D7_Direction:sbit at TRISB.0; 

// Branchement de l’LCD sur le port B 

5 Begin // début du programme 

6 TRISA:=$FF; 
TRISB:=$00; 
portb:=0; 

// Configuration registre TRISA 
// Configuration registre TRISB 

// Initialisation du PortB 

7 X0 := 1; X1 :=0; X2 :=0; X3 :=0; //X0=1, X1=X2=X3=0 ; 

8 LCD_init(); 
LCD_cmd(_LCD_CURSOR_OFF); 

 

9 While true do //Tant que vraie faire 

10 Begin // Début 

11 X0 :=(X3 and X34 and (Not(p0)) Or (X0 and 
Not(X1))); 

// Equation de l’étape X0 

12 X1 := (X0 and m and p0) Or  ( X3 and  X34 and 
p0) Or (X1 and Not(X2)));  

// Equation de l’étape X1 

13 X2 :=(X1 and X15) Or (X2 and Not(X3)) ; // Equation de l’étape X2 

14 X3:=(X2 and X28) Or (X3 and Not(X2 Or X1) ))) ; // Equation de l’étape X3 

15 if (X0) then LCD_out(1,5,'ETAPE 0') ; //Si X0=1 Afficher à ligne 1, colonne 5 « étape 0 » 

16 if (X1) then LCD_out(1,5,'ETAPE 1') ; //Si X1=1 Afficher à ligne 1, colonne 5 « étape 1 » 

17 if (X2) then LCD_out(1,5,'ETAPE 2') ; //Si X2=1 Afficher à ligne 1, colonne 5 « étape 2 » 

18 if (X3) then LCD_out(1,5,'ETAPE 3') ; //Si X3=1 Afficher à ligne 1, colonne 5 « étape 3 » 

19 LCD_out(2,1,'G. CONDUITE') ; // Afficher à ligne 2 colonne 1 « G. CONDUITE » 

20 End ; //Fin de la boucle 

21 End . // Fin du programme 
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