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I- Présentation du systéme :

Le systéme considéré transporte sur un tapis roulant des pieces en cours d'usinage. Celles-ci
sont identifiées a l'aide d'un lecteur de code a barres afin de préciser le type d'usinage que doit
subir les piéces type A et type B. Un robot permet la saisie de la piéce et son positionnement
sur une machine outil.

Apres usinage, la piece est de nouveau saisie par le robot pour étre déposée sur la rampe de plan
incliné.

L'action d'un capteur (p) entraine la poussée de la piéce par le vérin de transfert (C1) devant I'un
des vérins éjecteurs (Cz) ou (C3) (action respective des capteurs ag et bg selon le type de la
piece).

L'action de I'un des capteurs ag ou bg entraine I'éjection de la piéce (respectivement par C. ou
C3) dans I'un des deux casiers. L'appuie sur un bouton marche m assure le fonctionnement du
systéme.
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II- Tableau du code ASCII :

DEL

alo|lc |v |+ |3 |> |2 [X [>|N|w |- |[~]| ||
|l |0 ([T |O |||l |- |—>|x [— |E | |0 — |- O
a|Q|la (v F |D[|> |2 |X|>|N|—= |~ |—]|¢ | — O |~
@ <|ad [L |Oow|w [O | |H |k | |0 |2 |0 —|O|O
O |—w | | [ |IO |O [N |O |O v | afloes. O |
w.ul. LY S S R ~ |~ [x |+ | ~ O|l—|O
Wil (v, || ([Z o |Z a |
VY Y QY = (IR I I Y]
2121312132135 |3|8|3 |8 |« |0 |x|> o |o|—
SISIEIIRIEIC|H 8|9 |E F e (e |Q [+
2RIGEIRZI2BR& 5|55 |E8|3]8 |ooe
O 10| <
[ Q= QN1
O|l—|o|~|o|—|o|~|o|~|lo|l—-|lo|—|o|—| o
O|lO|—|—|Oo|lo|—|—|Oolo|—|— |00~ m
0000111100001111&
AUAUAUAUAUAUAUAU.I..I..I..I..I.‘I..I..I.B.wv o @
SS
3 =
o ©
(a A a ]

Cellule flexible

Page 2/2

Dossier technique



