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Systéme automatique de stockage de batteries

1. Mise en situation
Le systéme présenté par la figure 1 est utilisé pour la manutention automatique de batteries. Ce
qui permet a I'entreprise de remplacer les chariots manuels et d’améliorer la gestion du stock.
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Figure 1 : Vue d’ensemble du systeme
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2. Fonctionnement
Le systéeme étant a sa posit

ion initiale (Sg,Z1 et & sont actionnés), 'opérateur appui sur le bouton

poussoir ST ou DST pour réaliser un cycle de stockage ou de déstockage comme le montre le

grafcet suivant :

l

0]

[

choix stockage —+ choix déstockage

. /I Déplacer préhenseur
1 | /l Prendre batterie 5 vers destination
-~ fin préhension -+ fin déplacement
A 5 " Deplacer_prehenseur 6 |/ Prendre batterie
vers destination
- fin déplacement ——fin préehension
. // Rendre préhenseur
3 | i Poser batterie ! en position initiale
- batterie posée -+ préhenseur en position initiale
4 //Rendre.prehen'seur 8 | // Poser batterie
en position initiale ‘

préhenseur en position initiale - batterie posée

On donne, ci-dessous, les actions effectuées par le systéme correspondantes a chaque tache.

Tache 1 : Prendre batterie
- Avancer fourche

- Monter préhenseur durant 2 secondes

- Reculer fourche
- Descendre préhenseur

Tache 2 : Déplacer préhenseur vers destination

- Déplacer préhenseur vers la droite
- Monter préhenseur jusqu’au niveau de la case
de destination’

Tache 3 : poser batterie

- Monter préhenseur durant 2 secondes

- Avancer fourche
- Descendre préhenseur
- Reculer fourche

Tache 4 : Rendre préhenseur en position
initiale

- Descendre préhenseur

- Déplacer préhenseur vers la gauche

3. Choix technologique

Entrées Sorties
Désignation Fonction Actionneur Pre:ec:l’:Lon- - Fonction
S Systéme de stockage a KM11 Déplacer a
0 gauche droite
: Moteur Mt1 : :
S.S,5.5 Capteurs déplacement selon KM12 Déplacer a
192,923,994 | oy 0 ¥ gauche
, kM1 | Monter
7. 707570 ?apteurs déplacement selon Moteur Mt2 préhenseur
axe Z KM22 Descendre
préhenseur
IR fourche reculée Vérin a double 14M Avancer fourche
¢, fourche avancée effet C 12M Reculer fourche
Capteur case n°11:
Cvi1 Cvi1 =0 : case n°11 vide Capteur case Cv;
Cvq1 =1 : case n°11 chargée '
Ps Présence batterie & stocker N
ST Demande de stockage i
- Casen®11 /
DST Demande de déstockage

. . I
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4. Cycle de stockage ou de déstockage d’une batterie vers ou depuis la case n°11

. 1314 15 16 & Z« X+ et X-: Déplacement Droite et Gauche

L1910 ‘\i 12 0425 Z+ et Z- : Déplacement Haut et Bas

| Y+ et Y- : Déeplacement Avant et Arriére
\/5/6|7|8 o2z | ’
<\[1/2]3/4 >z
< ¢ 2 2 ¢
So S1 S2 Sz S4
Figure 2

5. Etude du mécanisme de déplacement suivant I’axe « X »
5.1.Présentation du mécanisme

L’étude de la partie génie mécanique se rapporte au mecanisme de déplacement du chariot
suivant I'axe horizontal « X ». Ce mécanisme est monté au-dessus d’une platine guidée sur deux
rails par quatre galets. Il est composé essentiellement par un réducteur, un palier, un
accouplement et un systéme de transformation de mouvement.

_______________

Déplacement de
'ensemble suivant X

Systeme E

_______________________

_______________________

Figure 3

_____________

- ————

5.2.Description fonctionnelle du mécanisme
Le mouvement de rotation du moteur Mt1 (voir dessin d’ensemble page 7/7 et vues en 3D)
est réduit grace a un train a deux couples d’engrenages (21,10) et (4,3). Un accouplement
(28+45) assure la transmission de mouvement entre 'arbre de sortie du réducteur (42) et

I'arbre porte-pignon (38).

N

ng =0.812
Z,¢=... dents
Z10=. .. dents
Z3= 66 dents
Z4= 28 dents

Le pignon (39) engrene avec une crémaillére fixe afin de transformer le mouvement de
rotation en un mouvement de translation de tout 'ensemble de préhension.

[ VYR ————
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5.3.Nomenclature

Rep| NB Désignation Rep| NB Désignation
1 1 | Carter 24 | 1 | Bague entretoise
2 4 | Vis a téte cylindrique a six pans creux 25| 1 | Couvercle
3 1 | Roue dentée conique Z7;=66 dents ; m=2 mm 26 | 1 | Joint a lévre
4 1 | Pignon conique Z,=28dents ; m =2mm 27 | 3 | Clavette paralléle
5 1 | Cale de réglage 28 | 1 | Manchon
6 1 | Clavette paralléle 29 | 1 | Ecrou a encoches
7 1 | Arbre intermédiaire 30 | 1 | Rondelle frein
8 1 | Couvercle 31 | 1 | Couvercle
9 1 | Boitier 32 | 1 | Bague entretoise
10 | 1 | Roue dentée: Z;;=...dents ;m=2 mm 33| 2 S(Snﬁfcr;??:éi; une rangee de billes a
11| ... | Cale clinquant 34 | 1 | Palier
12 | 1 | Cale de réglage 35| 1 | Couvercle
13 | 1 | Clavette paralléle 36 | 16 | Vis a téte cylindrique a six pans creux
14 | 1 | Couvercle 37 | 1 | Joint & lévre
15 | 2 | Roulement a rouleaux coniques 38 | 1 | Arbre porte pignon
16 | 16 | Vis a téte cylindrique a six pans creux 39 | 1| Pignon: Zzg= 36 dents ; m =2 mm
17 | 1 | Clavette parallele 40 | 1 | Ecrou a encoches
18 | 1 | Arbre moteur 41| 1 | Bouchon
19 | 1 | Support moteur 42 | 1 | Arbre de sortie du réducteur
20 | 4 | Vis a téte cylindrique a six pans creux 43 | 1 | Ecrou a encoches
21| 1 | Pignon: Z,;= ... dents ; m =2 mm 44 | 2 ?;;‘:é?f:;ij une range de billes a
22 | 24 | Vis a téte cylindrique a six pans creux 45 | 4 | Vis a téte cylindrigue a six pans creux
23 | 1 | Boitier

5.4.Probleme posé
Aprés un certain temps de fonctionnement, on remarque I'apparition de vibrations et un
échauffement du mécanisme, notamment au niveau du moteur électrique. Cela est accompagné
d’'une dégradation du rendement de 'ensemble. En plus la présence accidentelle de déchets sur
la crémaillére peut engendrer des difficuliés de fonctionnement.

On propose de procéder a une analyse du mécanisme et particulierement des différents
guidages et moyens de transmission pour identifier les causes et trouver des solutions.

5.5.Ressources
a. Moteurs électriques

Référence moteur LS 56P LS71P LS80L LS90L LS100L
Puissance moteur P, (kw) 0.12 0.75 11 1.8 3
Vitesse de rotation Ny (tr/min) 1500 3000 3000 1500 3000
b. Accouplement élastique / limiteur de couple a friction conique
Tampon Ecrou +
caoutchouc contre-acrou Disque conique %%%;v‘

Rondelles

Vue 3D en coupe

Figure 4

Vue éclatée
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¢. Ecrou a encoches

dxpas D B S | d1 E G
M30x1.5 | 45 7 5 | 2781 5 1.25
M40x1.5 | 58 9 6 1375 6 1.25
M50x1.6 | 70 11 6. 14751 6 1.25

6. Caractéristiques du moteur Mt1

Le moteur Mt1 est du type asychrone triphasé dont les
caractéristiques nominales sont inscrites sur sa plague
signalétique représentée ci-contre.

7. Gestion de déplacement du préhenseur

Dans le but d’'augmenter la capacité de stockage et de minimiser le nombre de capteurs de
position, on se propose d’utiliser une roue codeuse solidaire du mécanisme d’entrainement du
chariot. La roue codeuse délivre "n" impulsions a chaque passage du chariot d’'une colonne a
Fautre.

De méme, une deuxiéme roue codeuse solidaire de 'arbre du motoréducteur Mt2 délivre "m"
impulsions a chague passage du préhenseur d’'un niveau a l'autre.

L'opérateur choisit la case de destination par action sur les switcheurs SWX (selon I'axe X) et
SWZ (selon 'axe Z).

7.1.Solution cablée

La mise en ceuvre de la tache 2 est assurée par une carte électronique dont le schéma structurel
est présenté ci-dessous.

+Vee +ee
U1 u3
RD{ CTROW 10116 80 1 CTRDV 10148
UD| 1z

Mt
= w2
Jc Ci TC
® - Us
2 :]— [T SWX
s G23+123- CH G23+/23- :D
Cx 0 0 ] 2 i 3
o i1l - — 1l A o0
g} el Ll 1 l - 52‘
P2 2 Q2 P2j 5 Q2 l = 53 A<B (12
= ) = S 2] rou fra S )
TR e | ‘U:F = 2k
= 4029 4029 J. 4585

iy =

U2 +Vee U4
oo
s CTRON 1048 B w cTROW 1016
e Ul
CEigy TC Esm JC
PLY o m- PL o ;’,I' SWZ Ue
(S CTITTEEN CA 23433 3 o P
1 L 1 s samn o
O ey | [ =
Lo Q1 L) i*d 4
o J = 2 12 Km21
= 3 = — W “‘——Jl =% - Y
] = Y ] = ﬂf: P i EE
4585

4029 4029

i
f

Figure 5

X2, X15 : variables binaires associées aux étapes du grafcet tache 2.
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7.2.Solution programmée

La mise en ceuvre de la tdche 2 selon le GRAFCET ci-dessous est assurée par une carte
électronique a base de microcontréleur type PIC 16F877A dont le schéma structurel de
simulation est le suivant :

_—[ X2 X5 X6
20 - c1'—.J7 — 2 IT;*VCC
e +
LRIV I —
0sC2
21 HKM11 | X=Xe1| | R ——] = Yo
A KM21 e | g ggg ! l_
-+ XA lCZ KM22 | — s - L
+Veo - ROt —
-~ REO RC2 b
22 —KM21|Z=Z+1 6 e 25 & = Hm URZ
R %: 74 X
T 4n o
- n =0 T
L i—0-~
& X3+X6 PIC16FET7A
Figure 6
8. Circuit de mise en forme 12V s
uE. EoNBlIQrmomEnt il Coptenr Ox ?& &Vers horloge du circuit U1
signal délivré par la roue lV“ f AL >
codeuse "Cx" est réalisé A& lvx
selon le schéma structurel R R Voo 12V
. 1
ci-contre. H Rs
R4

9. Documents constructeurs
9.1.Compteur / Décompteur synchrone décimal / binaire « 4029 »

CTR DIV 10/16
M1

M2

G3
C4

?_j’;;x

G23+/23-
-
_.P.g_ 4D [1] ...@“
P1 [}
2 e
3 i =

9.2.Comparateur binaire "4585"

Figure 7

Désignation

Description

PL

Entrée de chargement paralléle asynchrone activée au niveau haut

CE

Entrée de validation activée au niveau bas

cp

Entrée d’horloge activée au front montant

P3,P2,P1,P0

Entrées des données paralléles

Q3,02,91,Q0

Sorties

TC

Sorties de report ou de retenue

U/D

1 logique : Compteur ; 0 logique : Décompteur

B/D

1 logique : Compteur - décompteur binaire
0 logique : Compteur - décompteur décimal

Entrées de mise
en cascade

Entrées des nombres

g
3

10
2! A0
~—Z—- A1
2 A2
2 A3
BO
=2 1 B1
B2
¥ B3
—~ 1 A>B
T* A=B
5 | A<B

A3, B3

A1, B AD, BO | A>B | A<B

%

A2 B2 B

m

»
A
W

A2 > B3

x

x

A3 < B3

=

A3 = B3

=

A3 =83

x

NP x|IXxgs

A3=1B3

At=B1

A3 = B3

Al<B1

£

A3 =83

A1=B1 AQD >BO

A3 =B3

At=81 A0 <BO

A3 =H3

A1=81 AQ =B0

A3 =83

~A1=B1 Al =BO

A3 =83

A1=81 AQ =BO

A2 =83

A1=81 Al =B0

A3 =83

At=B1 AQ =80

aQOCG—lO—‘\OJD——‘G-‘v

Slalrlo|lofjaixfxxfxjxpxpx]x
ofafxjofwiop xirixfxrlxnix
olofalalolobxixIxixixisn]x

8 R R R

i fngn

wlotolojeiolwjojwjolisiajwio

k]
OOMJOQOOQOOQOO&

A3 = B3

A2 Af=81 AQ =BO

. 5 I
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Seules les pigces (27), (28), (38) et (45)
sont représentées

Crémaillere

37 3635 34 33 32

A-A

28

N R e W -~

Moteur électrique
Mt1 : 14

42/ 43/ 44/

Echelle: 1:2

SYSTEME AUTOMATIQUE DE STOCKAGE DE BATTERIES

==1©

Mécanisme de déplacement suivant 'axe "X"

D.T. page: 7/7




5 . -+
Signatures des surveillants

A. PARTIE GENIE MECANIQUE
A.1. Analyse fonctionnelle
En se référant au dessin d’ensemble (page 7/7 du dossier technique)
1.1.Completer le diagramme F.A.S.T partiel relatif a la fonction FP : « Déplacer horizontalement
Fensemble suivant 'axe X », en indiquant les fonctions techniques ou les composants
manquants.

e e Moteur électrique Mt1

Transmettre et adapter le mouvement
— FT2 |de rotation de I'arbre moteur (18) a
larbre de sortie du réducteur (42).

Transmettre le mouvement de rotation
— FT3 |de l'arbre (42) a I'arbre porte pignon
B T e e

Transformer le mouvement de rotation
— FT4 |de l'arbre porte pignon (38) en
translation du mécanisme.

FP : Déplacer horizontalement
Fensemble suivant 'axe X
!

1.2.En se référant au dossier technique, Compléter la chaine de transmission de mouvement du
mécanisme de déplacement horizontal suivant X (repéres).

A 4

Moteur Mt1

(BAT > .. . ¢ BT R EM A3 T 6) FH e

Iy
A

A
A
A

Crémaillere

(28,45)

(2,27,42)

1.3.La liaison entre l'arbre (42) et l'arbre porte pignon (38) est assurée par un organe de
transmission. (Voir figure ci-contre). 28 97
a. Indiquer le type de cet organe. (Cocher la bonne réponse). X

Accouplement rigide

Accouplement élastique
Joint de cardan

b. Donner le réle des vis (45).

c. Compléter le tableau ci-dessous par « vrai » ou « faux ».

Ce type d’'organe demande un alignement parfait des deux arbres a accoupler | ..o
Ce type d’organe assure une transmission sécurisée |
Celvpe dorgane absorhe les vibraliofn il .0 ol i i bbb b sl ks st
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Ne rien écrire ici

A.2. Analyse structurelle et conception
2.1.Vérification du choix du moteur
a. Déterminer le nombre de dents des roues dentées Zy; et Z1o. On donne le rapport de réduction

global rig.42 = 0.10878 et I'entraxe a;.1s = 98 mm.

b. Citer deux conditions d’engrénement des roues coniques (3,4)

c. Calculer la vitesse de rotation N4gde I'arbre moteur sachant que Nag = Ny = 159 tr/min.

d. Sachant que la course « C » du mécanisme pour atteindre la derniere position du casier est
C=1500mm. On donne : Mag.cr = 2 mm, Z3g = 36 dents et N3g = 159 tr/min.
Calculer le nombre de tours ns;g nécessaire effectués par le pignon (39) pour avoir la course «Cy.

.................................................................................................................................... n3g= S AR

7 R S e Crémaillere (Zcr)

f. Calculer la vitesse de déplacement de 'ensemble suivant X « Vag ».

V3g A B

g. On donne le rendement global ng = 0.812; le couple exercé sur l'arbre (42) : Cs2 = 85 N.m,
calculer la puissance du moteur Py,

e el

h. Le constructeur a utilisé un moteur de référence « LS90L ». En se référant au dossier technique
page 4/7, vérifier si son choix est conforme ? Justifier. Sachant que Vimax = 0.7 m/s.
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L Ne rien écrire ici

2.2. Cotation fonctionnelle 37 36 35 34 33 32 il 80, 290 28 0. 2

a. Ja est-elle maximale ou
minimale ? Justifier

b. Tracer la chaine de cotes
relative a la condition Ja...

38

\od 7Y
T T i@

2.3.Vérification du dimensionnement de I’arbre porte pignon (38)
L’arbre porte pignon (38) est assimilé & une poutre cylindrique pleine de diamétre d. cette poutre est
soumise a une sollicitation composée de flexion et de torsion.

1 1 , L et R
Mfidéal = (1 = Z)(Mszax) ar a MfZZMax aF Mtz , pour lacier: A = R_Z% =10i5

On donne l'effort tangentiel maximal de la crémaillére sur le pignon (39) : ||F||=2500 N.

a. Calculer le moment de torsion M; sur I'arbre porte pignon (38). 39 38
............................................................................ Crémaillére
Mt= ................... ( \;
b. On donne le moment de flexion maxi Mgy = 154 N.m Q T, = Ur]
calculer le moment idéal de flexion Msigeal

Mfidéa|=

c. Calculer le diamétre minimal dmi, pour que la poutre résiste en toute sécurité a la flexion-torsion.

Rpe = 280 MPa.

d. En se référant au dessin d’ensemble (page 7/7 du dossier technique), relever le plus petit
diamétre de 'arbre (38) et vérifier si le concepteur a respecté la condition de résistance ou non.

dmesuré: ................. it P R SRS R A B R S BOL PR A B IR ELE BURL RS B BC2 JU RO M RUE RO AL U Al & B B 8 R R B R R T 0 O o S O N R i R R BN B O K o AR BT A R L)

2.4. Etude de conception de la nouvelle solution
Suite a I'analyse et vérification des différents guidages, des moyens de transmission et du moteur
électrique et pour résoudre le probléme posé, le constructeur a remplacé I'accouplement rigide par
un accouplement élastique et il a inséré un limiteur de couple a friction conique pour assurer la
sécurité. |l propose aussi de remplacer les roulements rigides a billes (44) par des roulements a

rouleaux coniques.

Dossier réponses
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Ne rien écrire ici 1

a. A l'échelle du dessin, compléter le montage des roulements R1 et R2 et placer les tolérances
demandées. (Voir page 5/7 du dossier technique)

56 54 53, 520 51 26 25 23 R1 R2
/‘43 3 . ( 4
b EEES _____|____ Ed@E - Al
v / = E 0 %

_______ Kie e B \ i
e =

Q Q| Q Q
el e £ )
K 5
', AL,
L =
22 Ech: 2:3

b. En se référant a la page 4/7 du dossier technique et au dessin ci-dessus compléter le graphe
pour le réglage du couple d’adhérence du limiteur (repéres).

A 4

Desserrer ou serrer ........ Serrer ..........

A4

Desserrer (51)

c. Justifier l'utilisation du matériau du tampon (49).

A.3. Réalisation et production
On se propose d’usiner une série du plateau (56). D’aprés le croquis de phase, on demande
d'identifier les opérations et choisir les outils nécessaires a la réalisation des surfaces: @ et @.

(Cocher les cases correspondantes).

@ Opérations d’usinages Outils & utiliser

1
_’% Surface
4 N .
a usiner Chariotage | Dressage | Percage Q @ ﬂ

5
&
@
22
Cf, = ®

1

2Cf,
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Section TNt N¥diinscriptiont- s 0 0 ey Serie =« i Signatures des surveillants

B. PARTIE GENIE ELECTRIQUE

B.1. Etude du GRAFCET
En se référant aux pages 1/7, 2/7 et 3/7 du dossier technique, compléter les grafcets ci-dessous
relatifs au stockage/déstockage d’une batterie vers ou depuis la case n°11.

Grafcet tache 1

Grafcet de coordination i Bt e

| T
o]
I i
- ST.S0.Z1.0.Ps. Cvi1 AL Es e ] T e e N S i e
’ ; ] ==t
1 | //Prendre batterie 5 | HipseEn s T ) el BTl
vers destination ey
-+ X15 Alinon 1
//Déplacer préhenseur . A 2 = i
A 2 sination 6 |//Prendre batterie Tiione
-+ X23 =48
3 | //Poser batterie - | //Rendre préhenseur i3l o
en position initiale B
-+ X35 -+ X43
% //RendreT _préhgqseur 9 | HPosok batiore AL e
en position initiale T 71473
T X43 == 088
15
Grafcet tache 2 Grafcet tache 4

Grafcet tache 3

Déplacer préhenseur vers ?
P P Poser batterie

Rendre préhenseur en

destination position initiale
—~.———] _—_—1
[30)
M
i s sil e 41 e
21 —HKM11
| T v31/2s A + Zt
........ A 32 e 42 ]
22 HKM21 0 T o
e 43
33
23 il
T x3+%6 i
AN
-+ %
35
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Ne rien écrire ici

B.2. Etude du circuit de mise en forme
Se référer, dans cette partie, a la page 6/7 du dossier technique
1. Quel est le régime de fonctionnement de chacun des amplificateurs A.L.1T et A.L.12 7

ARt R ) e S e S e e
e e R MR I O BT el S LR B
2. Donner I'expression de V; en fonction de V4, Ry et R,.

5. Compléter l'oscillogramme de Vx ci-dessous.

AV2ZV)

4

3

2

1

0 >
A

16

12

8

4

i <

B.3. Etude du moteur Mt1
Le moteur Mt1 est branché au réseau triphasé 230/400V ; 50Hz. En se référant a sa plaque

signalétique page 5/7 du dossier technique :
1. Indiquer le couplage des enroulements du stator sur le réseau disponible, justifier.

4. En régime nominal, la mesure de la puissance par la méthode de deux wattmétres a donneé :
P1= 1588 W ; P2= 628 W. Exprimer puis calculer la valeur de la puissance active « Pa » absorbée

par le moteur.
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L Ne rien écrire ici

5. Exprimer le rendement « 1 » puis calculer sa valeur.

7. Exprimer puis calculer de deux méthodes différentes la valeur de la puissance réactive « Qa »
absorbée par le moteur.

B.4. Gestion de déplacement du préhenseur
B.4.1 : Etude de la solution cablée
1. En se référant aux documents constructeurs du circuit 4029 page 6/7 du dossier technique,
compléter les chronogrammes des sorties Q0, Q1, Q2 et Q3 de ce circuit en fonction des états
des entrées sachant que PO =P1=P2=P3=0etB/D =0.

A

o RN B il
g e e e
o RO RURGE A N
cP 0 W el T
GO SR ODOE D S bl s
Wil e s e e O
S e RO R
@

2. Indiquer le mode de fonctionnement des 4 circuits U1, U2, U3 et U4 (page 5/7 du dossier
technique) en cochant la réponse correcte.

|| Compteurs binaires [ | Compteurs décimaux

|| Décompteurs binaires || Décompteurs décimaux

3. Déterminer le modulo de chacun des circuits U1 et U2.

Gircutitili ot s e i e
% 6Ty U1 U bR el s SRR Sl
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Ne rien écrire ici

4. En se référant au schéma de simulation donné la page 5/7 du dossier technique, compléter le

tableau suivant. -

Sorties du circuit U3 Sorties du circuit U5

sl az] a1 ] ao | WX | X2 SR TASB | ASB B
0 0 0 0 2 0

0 0 0 1 2 1

0 0 1 0 2 1

0 1 0 0 2 1

B-4-2 : Etude de la solution programmée
En se référant au schéma de simulation page 6/7 du dossier technique, completer les lignes
d’instructions du programme en MikroC, permettant le déplacement du préhenseur vers la
destination choisie comme il est décrit par le grafcet de la méme page.

//Déclaration des variables void main () {
bit X20. X21, X22.X23 INTCON = 0x88 :
sbit X2 at RBO_bit ; // Configuration des registres
............................................. TSR = o i
sbit X5 at RB2_bit ; THSB =it et :
sbit X6 at RB3_bit ; W=l ;
sbit SO at RB4_bit ; ADCONT1 = 0xF6 ;
sbit Z1 at RB5_bit ; XAO=1:  X2=0: K22 =1 . . i . X23=0,;
sbit Cx at RB6_bit ; While(1) {
sbit Cz at RB7_bit ; Chz= PortD/16 ;
sbit KM11 at RAQ_bit ; Chx= PortD - 16*Chz;
.............................................. if (Chx == (Nx/5)) Xn=1 ; else Xn=0 ;
.............................................. ; if (Chz == (Nz/3)) Zn=1;else Zn=0;
sbit KM22 at RA3_bit ; X20= (X23 && (X3]|X6)) || (! X21 && X20) ;
int Nx,Nz,Chx,Chz,Xn,Zn; Mo imn T e S T e e 3
//Déclaration d’une fonction interruption e e e DR s DO e st he e R i :
Void interrupt () Yot o R s :
{ //remise a zéro des compteurs
/fincrémentations compteurs 0 R e S e R :
BUC) &8 G2il))  [Nx=........ il /ftraitement des sorties
f((Cz) &8 (K22)) {Nz=_ ... .. ... ) KMA1Z oo, ,
INTCON = 0x88 ;
} KM21=d -
}
}
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