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Ce sujet comporte :
A- Analyse fonctionnelle du systéeme : A1 a A4
B- Partie mécanique et construction:

- Questions et documents réponses : B1 a B5 et BR1 a BR3
- Documents annexes : BAN1 & BAN4

C- Partie électronique :

- Questions et documents réponses : C1 a C10 et CR1 a CR3
- Documents annexes : CAN1 a CAN12
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A- Mise en situation

Le terrain de golf :

Le terrain de golf est constitué d'un parcours comprenant de 9 a 18 trous, que le
golfeur doit parcourir successivement. La distance totale effectuée pour 18 trous est
d'environ 8 km et le temps de jeu d’environ 4h.

Ce parcours peut étre plus ou moins accidenté. Selon le profil du terrain : || comporte
des pentes plus ou moins abruptes, une zone roulante appelée « fairway » ou I'herbe
est tondue courte et une zone d’herbe plus haute appelée « rough ». Selon la saison,
le sol est sec ou boueux.

Le matériel de golf :

L'ensemble des clubs nécessaires (maximum de 14 ) ainsi que le sac permettant de les
ranger représente un poids d’environ 20 kg.
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B- Expression du besoin

Compte tenu de la distance a parcourir et du poids a transporter, il peut étre
nécessaire de faire transporter le matériel par un chariot & propulsion
électrique. Dans ce cas, ce chariot doit étre autonome et avoir une durée de
fonctionnement suffisante pour couvrir la distance.

Il doit pouvoir s’adapter a la nature de tous les terrains rencontrés et étre pliable
pour se ranger dans le coffre d'une voiture.

C- Diagramme sagittal
Agent de
maintenance
Prbgramme et
vérifie
Rangement et
transport v
Nature du I st /\ Ordinateur

portable

terrain /

Chariot de
golf

-

Monter le sac
sur le chariot

Sac de golf
Recharger |
batterie Mise M/A
Consigne de Signaux
vitesse indiquant I'état
de la batterie
IEELMER
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D- Descriptif du chariot de golf

Le chariot est un chariot électrique alimenté par une batterie permettant le transport d'un
sac de golf sans effort sur un parcours méme accidenté.

Pliable, Le chariot pése seulement 9,7 kg.

D’'une nouvelle génération, il est doté des
derniéres technologies.

L’ensemble, géré par microcontréleur, offre
souplesse et sécurité.

En cas de blocage de la roue ou
surchauffe du moteur, le chariot est
protégé par une sécurité électronigue.

Les roues avant sont réglables pour
assurer un déplacement en parfaite ligne
droite, et sont également autonettoyantes.

Fonctionnement

Le pilotage est assuré par une carte de
commande et une carte puissance.

Le bouton poussoir D, logé dans la poignée
permet la mise en marche et l'arrét du
systéme.

Le potentiométre A permet de faire varier la
vitesse du chariot.

Au démarrage, la vitesse augmente
progressivement jusqu'a atteindre Ia
vitesse de consigne déterminée par la
position du potentiomeétre.

Ce départ en « douceur » géré par le
microcontréleur permet une meilleure
synchronisation avec le déplacement de
'usager et une économie de I'énergie.

Il reste cependant toujours possible, en
cours d'utilisation, d'augmenter ou de
réduire la vitesse du chariot (voir de
compenser la vitesse en cas de passage
abrupt).

La charge de la batterie est contrblée a
chaque démarrage du chariot. L'utilisateur est averti du taux de décharge par des bips
successifs de courtes durées et des indicateurs lumineux (B et C).

Lorsque la tension de la batterie atteint une valeur trop faible (UBat < 11 volts) ou que
la température du moteur s’éléve anormalement, le chariot s’arréte et 4 bips avertissent
l'utilisateur.

'IEELMER
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E- Analyse fonctionnelle

Fonction d'usage : Permettre le déplacement d’'un sac de goif de fagon
autonome quelque soit I'état du terrain, en fonction de la consigne de vitesse

donnée par l'utilisateur.

Schéma fonctionnel de niveau li

C_onsigne Signaux

vitesse utilisateur

Vitesse des Réception Gestion_ .

roues ot mise en forme  —»|  des informations [« Liaison PC

des signaux et du déplacement

Tension de

la batterie ’ Consignes
. moteur

Sac de golf au

Sac de golf au
J _> DEPLACER _> point d’arrivé

point de départ
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BACCALAUREAT SCIENCES ET TECHNOLOGIE INDUSTRIELLES
Spécialité génie électronique

Session 2003

Etude des systémes techniques industriels

CHARIOT DE GOLF

Partie mécanique et construction :

- Questions et documents réponses : B1 a B5 et BR1 4 BR3

- Documents annexes : BAN1 a BAN4
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La partie mécanique comprend trois études :
1 _ Etude graphique a main levée d’une piéce.
2 _ Etude du couple exercé par les roues motrices du chariot.

3_ Etude de la motorisation du chariot.

Les trois parties sont indépendantes, et il est conseillé de consacrer 30 min par
partie. Vous répondrez sur les documents réponse notés BR1, BR2 e BR3
Les questions sont précédées du sigle =

Partie 1 : Etude graphique a main levée d’une piéce

1.1 Objectif :

Le document annexe BAN2 est le dessin de définition (non coté), de la chape qui
va permettre de faire pivoter le timon lors du pliage et dépliage (voir aussi la partie
« A : Analyse fonctionnelle, en page A4 : Descriptif du chariot » et le chariot en
représentation éclaté sur le document annexe BAN1). Ce dessin de définition est
un document technique qui sert de base a la fabrication de la piece. La lecture de
ce dessin n'est pas toujours immédiate, surtout pour un non initié. Comme outil de
communication technique, on utilise souvent de fagon complémentaire aux autres
representations, le dessin en perspective a main levée. L'objectif de cette
représentation est de donner rapidement une vision globale de la pieéce en trois
dimensions.

1.2 Travail demandé :
Question 1 : A partir des documents BAN1 et BAN2, compléter a main levée, la
perspective isométrique de la chape : Respecter les formes et les proportions.
(les arétes cachées ne seront pas représentées)

Partie 2 : Vérification du couple exercé par les roues motrices du chariot
2.1  Objectif de ’étude

On s'intéresse a la fonction mécanique principale qui est FP déplacer le chariot.
Lorsque le frottement entre les roues et le sol atteint une valeur limite, le gazon
risque d'étre endommage. Compte tenu de cette donnée, la motorisation choisie,
ainsi que son alimentation €lectrique gérée par la partie commande ne doivent pas
fournir aux roues motrices un couple supérieur a une valeur limite. Nous nous
proposons dans cette partie de vérifier la condition de non-dégradation du gazon.

JIEELMER
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2.2 Données et hypothéses

On considére que le chariot chargé du sac rempli de clubs de golf se déplace en
translation rectiligne uniforme sur un terrain plat (voir le dessin sur le document
reponse BR2). Le gazon offre une grande résistance au roulement.

Hypothéses :

= Le systéme est assimilé a un solide.

= Le systeme admet un plan de symétrie pour la géométrie et pour les actions
mécaniques, on pourra donc se ramener a un probléme plan.

Données :

= La masse m du systeme est de 30 kg
= L’accélération g de la pesanteur est de 9,8 m.s™

On donne : le bilan des actions extérieures appliquées au systéme S {chariot + sac
rempli}

Désignation et notation| Point d'application

Poids du systeme G

—_—

P

Résultante de I'action
du sol sur les roues
motrices arrieres - B

—>

B sol > §

Résultante de I'action
du solsurlesroues | .
avant non motrices A

La direction est
indiquée sur le
document BR2

>

A.ml -5

2.2.1 Travail demandé (répondre sur BR2)

Question 2 : Calculer la norme de P et indiquer sa direction et son sens.

Représenter graphiquement le vecteur P sur le document BR2
"IEELMER
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Question 3 : Enoncer le principe fondamental de la statique appliqué au
chariot en donnant I'expression vectorielle de la résultante.

Question 4 : Le chariot se résume a un systéme en équilibre sous I'action de
trois glisseurs. Que peut-on dire de la droite support de At »s ? Tracer la
droite support de A -’s.

Question 5 : Résoudre graphiquement en tragant le dynamique (appelé aussi
polygone des forces) a son emplacement sur le document BR2.

—_—> —>
Reporter les actions mécaniques As - s et B - s & leur emplacement respectif
sur le dessin du chariot.

> .
Question 6 : Pour le vecteur B - s, tracer sur le graphique sa composante

normale au sol NV et sa composante tangentielle T.
La protection du gazon nécessite que la force tangentielle ne soit pas supérieure @ 200 N.

Question 7 : La condition de non-endommagement du gazon est-elle respectée ?

IEELMER
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3 Etude de la motorisation du chariot.

3.1 Objectif de I’étude

On s’intéresse a la fonction mécanique principale qui est FP déplacer le chariot.
Le joueur de golf se déplace habituellement sur un terrain de golf a une vitesse
maximum de 8 km/h. Le choix de la motorisation électrique du chariot doit permettre
de déplacer celui-ci a cette vitesse, tout en fournissant un couple suffisant aux roues
motrices. Dans cette partie, nous vérifierons que la motorisation retenue permet bien
d'atteindre cette vitesse.

On donne :
3.1.1 Le FAST de la fonction déplacer le chariot
~
Déplacer Transformer I'énergie électrique Motgur a courant
le chariot en énergie mécanique de rotation continu
> | Motoréducteur
Augmenter le couple et réduire la Réducteur roue
vitesse de rotation et vis sans fin
/
Transmettre le mouvement Axe de transmission et
roues motrice
3.1.2 Comme on peut le lire sur le FAST ci-dessus, le mécanisme a étudier pour

atteindre l'objectif fixé est le motoréducteur 12.
remarque : La version du motoréducteur étudié est plus récente que celle
qui est représentée sur le BAN1.

3.1.3 Vous trouverez en document annexe BAN3 le dessin d'ensemble du

motoréducteur (sur la vue de face la coquille 1 a été enlevée), la
nomenclature ainsi qu'une photo sur le document annexe BAN4, et le
schéma cinématique sur le document réponse BR3.

3.2Travail demandé (répondre sur BR3)

Question 8 . Déterminer « les classes d'équivalence cinématique » dit aussi
« groupes ou solides cinématiques » constituant le motoréducteur. On pourra
suivre I'exemple déja fait pour le groupe 2. On pourra également discerner le
rotor et le stator du moteur. Vous n'indiquerez pas a quels groupes
appartiennent les différents constituants des roulements a billes (les repéres 7
et 8 n'apparaitrons donc pas dans les différentes classes d’équivalence
cinématique).

Question 9 : Reéaliser le graphe des liaisons en précisant s’il y a lieu les
centres des liaisons et leur axe principal.

-IEELMER
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. ' . . . 1))
Question 10 : Déterminer le rapport de transmission r = —2%_

moleur

Question 11 : Déterminer la vitesse de rotation (Noue €n tours par minute)
d’'une roue motrice liée a I'axe de transmission (utiliser les données inscrites
dans la partie « observations » de la nomenclature)

Question 12 : Les roues motrices ont un diametre de 250mm, calculer la
vitesse de déplacement du chariot en m/s. Conclure.

IEELMER
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Sens du déplacement

Echelle : «

1cm pour 50 N

Q5: Dynamique

Direction de
sol —;‘S‘
Q2 : Donner la valeur de P en newton: | | Q4:
précédée de sa forme algébrique.
Q7:

Q3 : Enoncé du principe fondamental de la-
statique:

IEELMER
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Partie Ill Etude cinématigue : document réponse BR3

' GrC {3;
GrA {1;
GrB {6a; 10 rotor}
Y
| 1 | | l
| T X | g e
AN "\ ———
e_ i < |
X @ Accouplement z I

GrD {4 ;

Q2 graphe des liaisons

Accouplement

Q3 : Calcul du rapport de transmission r.

Q4 : calcul de la vitesse de rotation de Ia roue.

IEELMER

Q5:

calcul de la vitesse de translation du chariot et

conclusion de |'étude.
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Document annexe 1 : Eclaté du chariot et Nomenclature

éleC trolem
E 120 compact

Théme de la partie |

Théme de la
partie 111

Rep Désignalion Rep Désignalic Rep Désignalion Rep Désignati Rep Désig
120C-{ | Chissis 120C-13| Sangle chassis 120C-26| Ressort verrou haul | |120C-39| Ecrou BG M8 120C-52| Bielletie
120C-2 | Timon 120C-14| Sangle sac . 120C-27| Chape verrou haut 120C-40| Enjoliveur M8 120C-53| Guidecable
120C-3 | Cader 120C-15| Ritsan 385 120C-28| Porte-carie de scofe || | 120C4 1| Support bas 120C-54| Butée de cable
120C-4 | Tube alu 120C-16| Rilsan 155 120C-29| Passe-fil © 11 120C-42| Enjoliveur 3 griffe 120C-55| Cache-vis
120C-5 | Bielletle 120C-17| Sangle batiene 25 Ah | [120C-30( Ressort verrou haul | |120C43| Vis M8 x 140 120C-56| Vis TC 6 x 30
120C-6 | Cable 120C-18| Conneclion batteric | |120C-31| Verrou bas 120C-44| Rondelie M8 120C-57| Soufflet
120C-7q| Roue gonfite gauche| [120C-19| Ecrou MS 120C-32| Vis M8 x 60 120C45| CTC B 32 120C-58| Embout ovale
120C-7D] Roue gonfide droite | |120C-20| Rondelie MS 120C-33| Vis M6 x 60 120C-46| Vis6 x 10 120C-59| Balterie 25 Ah
120C-8 | Roue 3 roulement  []120C-21| vis M5 120C-34| Support avani 120C-47| Vis posiinve 120C-60| Chargeur tesleur
120C-9 | Enjoliveur 120C-22| Vis F90 MS 120C.35| Vis TC B x 55 120C48| Axe BB x 55 - 120C-61| Pince de chargeur
120C-10| Proleclion charbon 120C-23( Boltier puissance 120C-36| Ecrou BG M6 120C49| Embout ovale 120C-62| Boupitie beta
120C-11 tLharbon 120C-24 | Poignée éleckronique | |120C-37| TRCC 8 x 45 120C-50| Roulément 2Z 120C-63( Chape de.cable
120C-12| Moleur 120 W 120C-25| Verrou haul 120C-38| Rongelle M8 120C-51| Axe B 11,9'x 482 [ |120C-64 | Rondelle M6

7
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Document annexe 4 : Photo et Nomenclature du réducteur 12

12-15| 13 | Ecrou freiné M5

12-14| 1 |Vis C HC M5x55

12-13| 2 |Vis C HC M5x16

12-12 | 10 | Vis C HC M5x20

12-11 1 Plaque d'identification Aluminium
12-10 1 Moteur - Nnomimai = 4600 tr/min ; U=12 ;I=1,5A
12-08 | 1 [Joint d’étanchéité Il
12-08| 2 |Roulement BC 8x22x7 PP
12-07| 2 |Roulement BC 17x40x12 PP
12-06 | 1 | Manchon d'accoupiement Delerin 100
12-05 1 | Axe de transmission
12-04| 1 |Roue hélicoidale 50 dents ; m = 1,6 ; Béta = 15,466°
12-03| 1 |Vissansfin 2filets ; m=1,6 ; Béta = 74,534°
12-02] 1 ] Coquille gauche
12-01 1 | Coquille droite
Rep | Nb Désignation Matiére Observations
Etabli par :

CHARIOT 120C REDUCTEUR

00
NO

IEELMER
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BACCALAUREAT SCIENCES ET TECHNOLOGIE INDUSTRIELLES
Spécialité génie électronique

Session 2003

Etude des systémes techniques industriels

CHARIOT DE GOLF

Partie électronique :

~ - Remarques et conventions ; C1
- Questions et documents réponses : C2 a C10 et CR1 a CR3

- Documents annexes : CAN1 a CAN12
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Remarques :

e Les parties II, Ill, IV, V, VI, VII, VIII, IX sont indépendantes

e Les durées partielles conseillées sont :
Partie 1l : 10 min
Partie Il : 40 min
Partie IV : 20 min
Partie V : 40 min
Partie VI : 50 min
Partie Vii : 25 min

Partie VIl : 25 min
Partie IX : 60 min

e Respecter la numérotation des questions pour répondre sur votre copie

e Rendre tous les documents réponses méme s’ils ne sont pas complétés

Conventions adoptées pour toutes les fonctions :

o Toutes les tensions sont référencées par rapport a la masse
e Les amplificateurs intégrés sont considérés comme étant parfaits
e Valeurs normalisées pour les résistances dans la série E12 :

100 ; 120; 150 ; 180 ; 220 ; 270 ; 330, 390 ; 470 ; 560 ; 680 ; 820

IEELMER
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| ) Schéma fonctionnel de degré1

__________________________________________________________________

Captage de |Frd, Frg | Traitement de
lavitesse |+——p la vitesse

} Fpa | ©9 FP2 E
E VRD | VRG E
' V) :
Potentiométre | i | Traitementde | :
de consigne iyl laconsigne | Y . 5
vitesse (V) (V) 5 Adaptation ,
: FP3 # liaison i PC
| —» série <“—> portable
! Fe7 |
i o Traitement i
UBat! Acr:]i\l;s;t:jog edu Utestat| Programme Conversion | !
Batterie | — des des signaux | | _
(V) charge (Vv )> informations électriques | |  Information
' FP4 CDLED| en signaux E sur le niveau
: = sonoreset |——p de charge
! CD BUZ k T e la
i visuels | )
| ' batterie
Bouton | .. 1 | Traitementdu |uma :
pOUSSOIr g ! signal 4 g |
- de M/A : M/A — P ;
: FP5 :
d FP6 E
E Um i
i Vimoy # ;
i (V) ;
E Adaptation du : !
' signal Adap.tatlon du !
! signal '
: FP12 FP9 !
E Vimot Uhacheur E
! (V) 4 :
E Captége du N E
: courant dans Modulation de ]
: le moteur I'energie i
' électrique E
5 a1 FP10 i
UMot
i IMot
. IEELMER
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il ) Questions relatives a la partie A, analyse fonctionnelle

A l'aide du dossier de ['analyse fonctionnelle, on désire connaitre quelques fonctionnalités du
chariot de golf.

1)

2)
3)

Expliquer pourquoi, au démarrage, il est nécessaire d’augmenter progressivement |la

vitesse du chariot jusqu'a la vitesse souhaitée (consigne) ?

Quel est 'organe qui permet de régler la consigne de vitesse du chariot ?
Que se passe t-il lorsque la batterie atteint une valeur trop faible ?

lll') Etude de FP11 : Captage du courant dans le moteur

On désire avoir une image de la vitesse de rotation du moteur afin de savoir sile

moteur tourne normalement sans surintensité (et donc sans surchauffe).

Pour se faire on utilise un capteur a effet Hall et des composants électroniques

associés selon le schéma structurel suivant :

4)

5)
6)

7

8)

Schéma structurel de FP11

+Vee

Vee = 9 volts
U3 B
|+> R23 R22
’.:!—b—-v——:l—‘

- 100K 100K

LM 358N Vs; =~

Voo J U3A
- ¥ 2 |,Do
A Q1 CSLA2CD R26 >
Imot 100K 5] Vimot
100K

En vous référant aux documents constructeurs page CAN1, déterminer la valeur de
I'offset introduit par le capteur CSLA2CD.

On regle le potentiomeétre R6 = 3,9KQ. Donner I'expression de VS1 en fonction de Vcc.
Donner 'expression de Vimot en fonction de Vcc et Vcap.

on sait que : Vcap = Vutile + Voffset avec Vutile = Valeur réelle de la tension image
du moteur.

Exprimer Vimot en fonction de Vutile.

Quelle est la modification introduite en Vimot, par 'ensemble structurel formé des
deux amplificateurs intégrés et les composants associés, sur le signal issu du capteur

(Vcap) ? - [EELMER
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IV) Etude de FP12 : Adaptation du signal

Pour obtenir une Image de la vitesse du moteur sous forme de tension continue, on utilise la
structure autour d’un filtre de SALLEN KEY. On se propose au cours de cette étude de
vérifier que cette fonction permet bien d’obtenir l'image désirée de la vitesse.

Schéma structurel de FP12

R19
10K
il
G
2|2(I)n T +9V
8] U3:A
R17 R29 s[5®
100K 100K .| 1 -
Vimot :
[ LM3ssN Vimoy
Ci6 R28
22K =
220n :

En vous aidant de la courbe de réponse en fréquence du filtre page CAN2 en
ANNEXE (page CAN 2/12) :
9) Quel est I'ordre du filtre ? Justifier votre réponse.
10) Déterminer I'ordre de grandeur de la fréquence de coupure a -3 db.
11) Déterminer la valeur du gain statique du filtre en db, G, (db ).
12) Sachant que : Gg (db) = 20log Ag avec Ag = Amplification = Vimoy/Vimot pour F = 0.
Calculer I'ampilification Ag.

A I'entrée du filtre on a le signal suivant

Vimot
5V

; } T(s
0.1ms 0.3ms ' » ( )

13) Lorsqu’on applique ce signal a I'entrée du filtre, on obtient en sortie une tension
continue de valeur :

Vimoy =2,09 V
Etablir la relation Vimoy = f (Ao, Vimotney). Justifier la valeur numérique de Vimoy ci-
dessus.
14) Quelle est la fonction du filtre ? TEELMER
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V) Etude de FP1 : Captage de la vitesse

La fonction sert a convertir la vitesse de rotation des roues en signal électrique au moyen
d’un capteur a fourche.
Un disque cranté est fixé sur 'axe des roues et passe dans la fourche du capteur.

Schéma structurel de FP1 ( pour la roue droite )

+9V

R38 R35

Is It
< Ic
* .

IOQOOI

§$X4070
OPTO2

CONN-H4

Vo : C’est |a tension de sortie du capteur, elle prend la valeur Vol a I'état bas et VVoh a I'état
haut.

15) Expliquer comment, grace a ce capteur, on obtient une information image de la
vitesse de rotation des roues.

16) On veut un courant dans la diode émettrice de : If = 20 mA . En vous aidant du
document constructeur page CAN3, déterminer la valeur de Vf correspondante ( a 25
°C).

17) Calculer la valeur de R35 pour obtenir ces valeurs. On choisira R35 dans la série
E12.

18) Cdmpléter le chronogramme sur le document réponse page CR1. (On prendra la
valeur typique de Vol et 'on supposera Is = 0).

IEELMER

| Bac ST! G Electronique | Etude des systémes techniques industriels | Partie électronique | Page : C5/10 —I




S — s Fomesoutra.com
N . R Svalr .

Docs a portée de main

VI) Etude de FP8: Conversion des signaux électriques en signaux
sonores et visuels.

La partie microcontréleur génére des signaux d'alertes numériques, ces signaux sont
adaptés de fagon a obtenir un signal visuel et sonore. L'adaptation se fait au moyen de
transistors. On se propose de vérifier le fonctionnement en commutation de 'un de ceux-ci.

Schéma structurel de la partie sonore

Ic

Q8
2N2222A
VCD-BUZ

Cahier des charges concernant le buzzer :
Valim = 12V
Iconso < 20mA
Pression sonore < 80 dB a 6m
Montable sur circuit

19) Compte tenu du cahier des charges et sachant que la pression sonore perd 3dB tout
les 3 meétres, choisir un buzzer parmi ceux proposés page CAN4/12.

20) Compte tenu des caractéristiques de ce capteur et des caractéristiques du transistor
Q8 (document constructeur page CAN 5/12), montrer que, lorsque VCD-BUZ = 5V,
ce transistor est a I'état saturé.

IEELMER
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VIl) Etude de FP5 :Traitement du signal M/A

Le signal de commande de I'avance du chariot est généré par un bouton poussoir. Lorsqu’on
appui, le chariot avance.

Schéma structurel de FP5

R30
10K -
; Ul4:A
- R 3 ?1 '&D
“ff’_/_ 74HCT02
><
Ul4:B
5
S ¢ |21 p
74HCTO02
R29

21) Etablir la table de vérité des entrées R et S et de la sortie Qn. ( On notera Qn-1 I'état
précédant de Qn).

22) Compléter le chronogramme sur le document réponse CR1.

23) Quel est le rdle de cet agencement structure| ?

" IEELMER
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VIII) Etude de FP10 : Modulation de I'énergie électrique.

Pour commander le moteur on utilise des transistors NMOS que I'on commande en
modulation de largeur d’impulsion (MLI) afin d’avoir un contrble de la vitesse. Les
caractéristiques électriques du moteur et la fréquence du signal de commande MLI sont
telles que la vitesse de rotation du moteur demeure proportionnelle a la valeur moyenne de
sa tension d’alimentation.

schéma structurel de FP10

+Vbat=12V .
Z‘S ‘i|lmot
D1 Vmot
STTA3006PI Moteur L_A
DC
Q1 Co ==
Uhacheur R1_ ||]E VNP49 10n
2
R2 ||]§ VQNP49
10
‘.lj R3
10M

24) Quel est le role de la diode de roue libre STTA300611 ( Document constructeur page

CANB) ? Dans quel cas est-elle passante (justifiez votre réponse) ?

25) Que représente le Rpsny des transistors ( Document constructeur page CAN7) ?
26) Lorsque les deux transistors sont passant, que vaut la résistance en série avec le

moteur ?

27) Calculer Vmot lorsque les deux transistors sont passant, on prendra Imot = 10A.
28) Lorsqu’on applique le signal suivant sur entrée Uhacheur, on obtient le signal Vmot

Uhacheurﬁ

simplifié ci-dessous : ( on néglige les phénomeénes dus a la diode et aux Rpson) )

Vmot A

Vbat -

p t(s)

t T

Donner I'expression du rapport cyclique a.

» t(s)

29) Donner I'expression de la valeur moyenne de Vmot ( Vmotney ) €n fonction de Vbat et a.
30) En faisant varier le rapport cyclique, on fait varier la vitesse du moteur, pourquoi ?
31) Donner la valeur de o pour avoir une vitesse maximale.

IEELMER
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IX) Etude de FP6 : Traitement programmé des informations

Schéma fonctionnel de degré 2

Mémorisation

>

ADO.AD7
ADO.AD7 | Mémorisation AT
des adresses "
%’ basses
FS65
AB.A15
—P
SPGO
322‘. B SPG4
4
Lp Codage des i
_ pages de
Tralte{nent PGO.PG4 | programme
Ucmoy _: e 1
yi ) |FSS3
conversions
des
informations
Utestbat _ Validation des
P Code, RD sorties des
SESN meémoires
uma -l FS62
#2
Vimoy #5
——
#1
| FS61

Le schéma structurel de FP6 est page CR2/3

>

CD-LED

> CD-BUZ

Liaison série
vers le PC
Um

32) Délimiter, en les entourant sur le document réponse page CR2, les structures
associées aux différentes fonctions secondaires qui composent FP6.

Etude de la structure autour du 74HCT573

33) Donner les trois états possibles des sorties du circuit (document constructeur page

CAN8/12).

34)5’5 étant a la masse, quel est le réle du signal appliqué sur I'entrée « LE » du

circuit ?

35) Les adresses basses et les données sont sur le méme bus ( ADO a AD7). Quelle est

la fonction du 74HCT573 ?
JEELMER
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Etude des mémoires : AT29C256 et HY628400 ( document constructeur page CAN9 et
CAN10 )

36) Pour 'AT29C256, que représente tacc , pourquoi cette donnée est importante ?
37) Donner la capacité maximale, en Kilo octets et en Kilo bits, de ces deux mémoires.
38) Quelle est I'entrée permettant de sélectionner ces mémoires ?

39) En déduire, en complétant le tableau du document réponse CR 3/3, les adresses de
début et de fin de chacune d’elles.

40) Compléter, sur ce méme document réponse, la cartographie correspondante.

41) La taille de la mémoire HY628400 est supérieure a celle directement adressable par
le processeur, on I'a donc paginée a l'aide des entrées PGO a PG4. Quelle est la
taille d’'une page en Kilo octets ?

42) Combien de pages y a t-il pour obtenir la capacité totale ?

43) Décrire, sous la forme d’'une liste, la succession des opérations qui conduisent a
I'écriture d'une donnée dans la mémoire AT29C256.

Etude de la validation des sorties des mémoires

Schéma structurel :

, U16:A
PSEN o— 16:
: |21 ““l_ﬁ_u ol _
RD . 74ACTO2 g |21 p8 OE
u7-C s u16:B 74RCTO2
code .| & b g | =1
74ACTO2

74HCTOO

44) Donner I'équation simplifiée de OE en fonction des entrées PSEN,_R_D, code.

Etude du convertisseur CAN dans le microcontréleur 80C552 )
( document constructeur page CAN11 et CAN12)

Les informations issues des principaux capteurs sont des grandeurs de type analogique.
Pour que le microcontrdleur puisse les traiter, il faut les convertir en grandeurs numériques.
Le convertisseur utilisé pour ce faire est intégré dans le microcontroleur.

45) Sachant que AVREF+ = 5V et AVREF- = OV et que I'on obtient la valeur $3FF en
sortie pour 5V en entrée, déterminer la valeur (en Volit) de la variation de la tension
d’entrée qui entraine un changement de 1 de la valeur de la grandeur de sortie.

46) Lorsque le chariot avance a une vitesse moyenne, on obtient une tension
VRD = 1.83V. Donner, en binaire, la valeur numérique correspondante en sortie du
CAN.

47) En vous aidant du diagramme de fonctionnement du convertisseur page CAN11/12,
donner la fonction du multiplexeur 1 vers 8.

IEELMER
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DOCUMENT REPONSE N°1

Question 18)

. A PE : Pas d’encoche
Rotation du
disque Cranté
PE E PE E PE E PE E E : Encoche
> ¢t
Etat du
transistor
tndiquer
B :Bloqué
S : Saturé
Tension de
sortie du
transistor
>
t
Question 22)
R4
5V
5t
S
5V
» t
Qn
» t

IEELMER
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JIWTHHL

s[eInsnpur sanbruyoa) sowIsAs sap spmyg f onbruonoorg H 11S Jeg |

snbrmonoop) snreq

(Ze NOILS3ND

¢oN 3SNOd3 LNIINNDOA

CN4
o CO-LED v RSS| | = U10 . +5v4;§ Ul
o — P " 0 20§ ool
AD Do Al D1
CONN-H2 1 U__ A1 D1 9 a2 D2 |3
CN3 1 OE A2 D2 A3 D3
LE A3 D3 Al D4 |
1 B o U9 RESBSI0k 3 2 A7 A4 D4 —| AS D5 =
ot W +5V o7 Q7 -~ > | as D5 26 D6
o Fo 8 8 = Les pe QS e A8 D6 7| A7 D7
- 1 S 9 aemr 5 2 a7 07 A
CONN-H2 Tlez < A0 PO ADO D4 Q4 24 = 8 > A9
Uma 3 P13 1% 03 @ 23 A9 A10
P14 - AD7 02 Q2 |3 i A1D Al
$pis AB P20 301 Qf 4 53— AN £ a2
2 P16 Do Qo —%— A12 A3
CN i A15P215 A13 SPGO —| Al
g VRD 4 0 ADG 5 > pGo T4HCTS573 AB Al4 gpg1 > A:g
P5.0 ADCO P4.0 p PG2 A
o RE S P5.1 ADCH Pa1 S PG aa NAIS 20 e - see3 39 17 oS +E—
o T P5.2 ADC2 P42 [-—> PG2 2o SPG4 |AMB 5 WRI5
o uTE P5.3 ADC3 P43 > pPG3 ‘ g ©E
o P5.4 ADC4 paa S PG4 T39C356 28400
- T3 P55 ADCSE P4.5 — HY
CONN-Hé g P5.6ADCT P4.6 : CD-LED UT:A °
+5V 82 ps;7aDCB P47 Cp-BUZ ; X
saEn |67 A5 3 =
PSEN
52 Avrel+ 2| &
58 Avret- PIL.OIRYD |35 v T4HCTO0
P3AITXD (—gf———————
C13 P3.2/INTO 35 Ul6:A
100m P3JINTT (3 2
6 |- P3.4ITO 1—7 > 1 ul16:C
7 P3.5/T1 3 21 ~—1s |
10
15p C8 — __ . >
P - 15 P3.7/RD 23 7411CT02 9 /1
RST 3. .
""—H_j_—' ko B Pa.oMR U7:C s U16:B 741ICTOZ
X1 — XTAL2 Avss [-£2 w0 — >q bt
—_ | PwMo
=] pwm stanc [ code [ & p& E 1 =
11M059 ” 1 9|
. 9 7411ICT02
| |__‘ } 741ICT00 :
-80C552 PGO [>— :
15p Cc7 k3 & LD SPGO 4 Ul3:B
A4 D> PG3 [ 6
Iu |C2 —= | Iu TALICTOD s | & P see
o ] - 13
C3 —I: LT1137 u C5 4, 1 7411C100
— v+ v. PG1 ol 12 & P sre
CNI1 1u| C1+ c2- U7:D
5 2 C1- c2+ 5% 74HCTO0 13
—= T01 ™ 55 & 1
2 2 R11 Ro1 Bl > spGa
OO‘ = T02 T12 2 1 g he PG4 [>—12
R12 R02 B2 > sPG2 —
px 3 R13 RO3 [ PG2 [> 2 7411C100
R14 R04 —
(@] ;-; To3 T13 [ 7411C100
O 5| R15 Ro5 |7 }-1 CHARIOT DE GOLF
3 OMWOFF BN - TRAITEMENT PROGRAMME
CONN-D9 b DES INFORMATIONS ~ FP6

[ €280 %Fed]
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DOCUMENT REPONSE N°3

Circuit A15| A14 |A13|A12|A11|A10| A9 | AB| A7 |A6|AS|A4| A3 | A2 | A1 | A0 | Hexadécimal
EPROM | Début
Fin
RAM | Début
Fin
QUESTION 40)
Nom du
circuit
<lectionnd
$FFFF selectionné
$E00
$C00
$A00
$8000
$6000
$4000
$200
$0000
IEELMER
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CSLA2CD

Caractéristiques :
» Sortie linéaire

+ Réponse rapide

e Sortie isolée de I'entrée

Capteur de courant a effet Hall

» Température de fonctionnement
-25a85°C

BOTTOM MOUNT WITH §59 SENSOR, SINK/SOURCE QUTPUT

CS Series

Sensad Sersitivity
hhg. Supply Supply Current  |Offset my-N* Offset Responise
Dim Vot Current {Amps Yolt. A8 VOC Shitt Tirne
Fig. {Volts BC) |{mA Max.}] |Peak) {(Volts £2%) Nomtinal +TOL {%/°C) {1 Sec.)
CSLAZ2CD 1 6012 20 72 Vo2 2.7 3.0 *+.02 3
CSLAZCE 1 61012 20 a2 Veo!2 25.9 21 *02 3
CSLAZDE 2 B2 20 g2 Veoi2 X6 2.2 *02 3
CSLA2CF 1 Btoi2 20 125 Veo!2 18.6 1.3 +02 3
CSLA2DG 2 Btoi2 20 180 Veof2 182 1.1 *+ 02 a
CSLA2DJ 2 Btoi12 20 25 Vor!2 B.7 0.6 *.020 A
CSLA2DH 2 Bto12 20 235 Veal2 9.8 1.1 +055 3
CSLARES ia Btoi12 20 310 Voo 78 Q.7 0125 3
CSLAZDK 2 Bt 12 20 400 Vooi2 . |58 0.5 +HAH a
CSLAZEL 1a 6t012 a0 580 Voof2 4.3 04 . + 015 3
CSLAZEM 1a 6to12 20 7685 Vo2 34 0.3 *.007 3
CSLAZ2EN . 1ia Bto12 20 as0 Veol2 23 0.2 +.007 R)
NCTE: When mDnﬁonng‘purely AC cument with 280 DC component, a capacitor can bainserted in saries viith the output af the currernt sensor. The capac itor will block
out the atfect of the wmperature varation ofthe offset voltage which increasas the accuracy ofthe dewica
IEELMER
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REPONSE EN FREQUENCE DU FILTRE

i8.B [GAIN {dB?
1

B.AP |

-iD.8 ‘ 4 TS,

290 | - s

-au.u;' 4 — T 7 Y ]

8.7 |

-G08

-GA.0 |

70.0 | ' _ N

BB |

-98.8

28n ~{.08 0.8 188 T
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EE-SX3070/-SX4070 Photomicrosensor

m Features

+  Incopnorares an K chipowith & BUBE-in devsor element and

asmpiifior

*  Inormeates adetecior element with a Dil-in feopseraturs

e ation cirst,

* Aoade supply volage erer 405 4 15 VDIC
s [irecty conersCes vt C-MOS aned TTL.
o Hugh fesolodion viath @ 05 amTi e sansing ajosrg,

* Dark O modal (2E-5X3070)
= Lighd O moded (EE-ZX 40709

Z. The vawe of the Feponee frequency 1 measured
by rotaticng S disk s cherwen Dedow

[F13

3. The boliosig Busk afians shos tee delinitice oF reeponse
felay tiove The vobue in the pareathesies gpplies 1o B EE-

SEAFT
Internal Circuit Pheigiodn sbrueptnos Soinemn ... —[ ——
EHen Bl i . feg ] " L —_— 1
K = v _I_ o E‘E..* |
{1 o nc-:T--‘--—u L —rt o =k
=2 LT __I_,__,__ !. e ol
A= —0 4 EE-SX30r0 EE-SX40TO
& Electnical and Optical Charactetistics (Ta = 25°C)
Hem Symbhal Vahe [ Condil:an
E mither Fareard voltage Wi 1EV 15 W m Ip = 20 md
Reverae surrent 15 01 JiA e 12 wAImas, V=4V
Peak emisaion o 40 rm Ig = 23 mA
waveleagth
Detoctor | Low-level cutpun Wai 042 typ, 0.4V meoe, Voo =480 16 g = 16ma. k= 0mh =l
volzge ] | _ .EEW'}W:' Ip = 10 mA (EE S540TE)
qbgh-luval- Dl.tp-.ﬂ ¥iou 15V nan. oo = 16%, RL =1 LJ. 11: = mA
voltage [EE-SX370) I » 1) mé | EE-SKA0TT)
L‘-um: c:vnsumplm | ng _ ?"Eﬂf?'.'?h. B e e, ”#ur - ‘G‘-r‘
Dazh specteal e ATl e typ Vgzrd S ey
sensitivity wavelenglh
LED surcent when output is OFF 5 10 A man Voo =45 WY
_| Fn hm? waiba b gt s OO ) i
Hyrums:l .rﬁH 'fﬂh'yp ‘o'u: =A5m 16 Y 3emnom 1}
Fesesgronse fiey ey f B Mz min Voo =45 % 15 Y g =20 mA g, =18 md
isee node 17
Response delay Sime Lo W Mpsgt | B ous | Voo =45 15V lg = 20md g = 16 mh
=
Fea pornse delay fime Tomp e gt | A0 s e Vep=d 5w iae Jg = 2hmhd gy = 1604
12 note 3
Forward Current vs. Forward Low-level Output Voltage vs. LED Gurrenl vs. Supply Vollage
V’ﬂ“-ﬂge Chm’ﬂﬂtﬂ*!ﬂlﬂs [rw‘ﬂ.ﬂ O-I.Hput Cu!‘rﬂﬂl I.Tmican {'rwﬂ
% T 7 ' I 1 8 _ ; R
- = 6 = T memnt o P Rmikl
- Lo -3 ! “6: i Voo ;E-;: i < 4 @d_éfi%
=N H | T n ] E o
i Py RN X .. zlm: :- I = T H’- \ 3{3' ;‘I“?i = E-TL"#&!:NI e
_-..- "il = m’“" & I | L - L. (L o i ! ~F
- N g et ! & I =
= i = =T B R Ry TG - +
R N A | | 2 F = 2
= F . : = — e o
% | HE g L 5 L 4
S i 2 i =
3 i i A =z —— R AT 55
i LA Lo = 1 I W
& B ba he oom o1 1% 14 B b & p T
_ Y 1 }ﬁiﬁ :I Suppdy voltage Voo (V)
Fonward voltage Ve (V) E ¢m1 e
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Buzzers - types KPE-228 et APEOMIESOUEA v 1 oe _ 500

Kingstate Docs 2 portée deypaifae

@@F

e Buzzer & momMed Suf CHculls @MpRMes & Bmissaon Continba
= Modéle danche pow soudege & 3 vegue.
v Largn plrge dabrment ofon
Spédfications echnigues v
Tensor dalimaniation =13V cc
Consarmmabion 50 md
Fraguance doscillaion 25 kHz 05 kHz
Fregsion sonore (G080 cmy 104 oF
Tompdrature duthsation: - 20°0 § +607C

EL

£

L
, 1 | e trnm =

« A monter sur circuits unprmes 3 Buzzer PKB5-3B0

= Buzzers miniatures 4 large plage de 1ension d'alimenl ation Mursts

= Spécialement #ludiés pour des applications sur maldnels portables

= Faible consommation,

= Emission continua.

=lls sond disponitles avec deux entraxes 15 ou 17 5 mm

Spécifications techniques
Tension dabmentation J@ 20V cor
Consomration (B2 Vc.c) 12 mA

& Buzger & drmgmon contnee @ 3 monter sur pasneay oec sorie f
s Faibly consommatinn

Fréquence doscillation 3500 Hz +500 Hz & Unksabion dane loules alarmes infarmelies
Pression sonore (@30 cm) B2 dE (12 Ve c) S efcalon amiaatE
Température dutibsatinn -30°C 4 -850 Tonsan delmentaton | 53 Ve ©

Congommalion B mA mar
Fréguence doszitation 2 B kHz
Pression sonore [B60 cm) 55 48 mm

Buzzer piézoélectriqu e KPE-272A
piezo que typ Buzzer KPE-220

Kingstata
‘ Kingstate

= Alarms piézodlecingue fourmissant un son trés pussant Bt continu.
s Moddéie econormique , falbia consarmematon.

* Large gamme do tension dalimentation.

= pdontage sur corcuts IMpRmés,

‘Spécifications techniques
Tension d'alimentation: 328 ¥ c.c.
Consommation. 5 ma & 12 v o.c
Fréquence doscillatiorn. 35 H1 5 kHz

Pras sion sonorse @?J r.'m].B? d8 rrun Iﬁl? YL } -Emgz_ 4 monder syr panneau, 4 AMISSI0N Continue
Entraxe des picolz 17 5 mm vl I sl :

imensions picols (mm) &1 x LG B9 PRGE DTN

Dimensons (mm) S 32 x h 14 Spécifications techniques. -

Température Sulllisaton. - 20°C 3 +50°C Tension dahmentation 320V oo

Corsommatizn 10 mé,

Fréguence doscdlaton 2 7 kHz H15 kHz
Prasaion gonare @3] cm): 7B 0B
Tempiratum ditibsalion -20°C & +60°C

[EELMER
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ZN2222A Transistor —‘
E. SEIT“COH Data Sheet No, IM 12224
SEMICONDUCTORS
Typg 2MNE222A Generic Parl Number:
Gesmetry 0400 ZNZZZ2A
Polarity NPN
Features
+ General-purpose transisior for
switching and amplifier applica-
tons
+ Housedin TQ-18 case. -
» Als0 gvallable in chop Tormusng
the 0400 chp geometry.
v The Min ard Max limds shown are
per MIL-FPRF-19800 258 which
Sermxoa meetsin all cases ;
+ The Typ values are actual batch Yo iy
averages for Bemicoa T0. 1%
+ Fadisbon Graghs svalable.
OM Characteristics Symbol | Min Typ Max | Unit
Gain courant DC
e = 100 pa, Vo= 10V ke 50 180 - -
le = 1ma Vez=10V He 75 200 325 .
e = 10 mA, Veg = 10V He 100 200 - :
lc = 150 mA, Veg= 10V (pulse test) He 100 | 200 | 300
ke = 500 mA. Ve = 10V {pulse test) e an 75 .
Tension Vcesat
Il = 150 mA, lg= 15maA {puise lest) | Vcesat - 01 03 Voo
Iz = 500 mA, Ig= 50méA (pulse lest) | Vcesat - 03 i Voo
Tension Vbesat
le = 160 mA, ig= 15mh (pu'se test) | Voesat 06 0,85 1.2 Vi
Iz = 500 mA lp=50mA (puise test) | Vbesat 1 2 Wi
Maximum Ratings
Te = B Lniess diveraise spamied
Reaing Spnbol  Rafing Unit
I oliectnr £ miter Yot aoe Vea W
I olevinrBase Whsage Yem Y
| miltar Base Wdtage Veng 60 W
J nlector C Lmert, Coofirumes g o 1] md,
Operting Jundion Tempsrsture T, £ 10480 i
Storace Temperaturs Taa BE o +200 i

[EELMER
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STTA3006P/P]
IYI STTA6006TV1/2

TURBOSWITCH ™ ULTRA-FAST HIGH VOLTAGE DIODE

IAIN PRODUCT CHARACTERISTICS

IF avy 30A/2x 30A K2 Az A2 K1
VRRN 600V
ter (typ) 35ns O
Vr (Inax) 1.5v oA
Description : STTAGOD6TV1 STTAGOD6TV2

e Spécifiquement étudiée pour
I’utilisation en diode de roue libre

o - Trésrapide

e Trés peu de puissance perdue dans la
diode et le transistor associé

e Utilisée pour les grande fréquences

e Boftier isolé : 2500 Vrums

IEELMER
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87 VNP49NO4F]
/. VNB49NO4 / VNV4INO4
“OMNIFETT;

FULLY AUTOPROTECTED POWER MOSFET

TYPE Vevame Rosioni | lum

VNPA9ND4F! .

VINBIGND4 a2V 20 ¢ 49 A : g

VNVAONG4 $
ISOWATT 220

n LINEAR CURRENT LIMITATION X\

1

o« THERWAL SHUT DOWH z

n SHORT CIRCUIT FROTECTION

n INTEGRATED CLAKMP

o LOW CURRENT ORAWMN FRCGK INPUT PIN
n DIAGNOSTIC FEEDBACK THROUGH INPUT

1 %;

i
PIN TO-263 (D?PAK) Powers0-10TH
» ESD PROTECTION ORDER CODES:
n DIRECT ACCESS TO THE GSATE GF THE '. ISOVVAT T220 VNP49NO4F|
FOWER MOSFET (ANALOG DRIVING) PowerSO-10T VINV4IND A
» COMPATIBLE WITH STANDARD POWER T0-263 (D°PAK) WNB4SND4Y
MOSFET .

MOSFETS from DC up to S50KHz applications.
DESCRIPTION Built-in thermal shutdawn, linsar current limitation
The VNP4ONGAF[ NEASHI4., VNV4SINOGG are andl orervoitage dan-p prgtc_;c[ the Chlp in harsh
manalithic devices de%lgned in err._\riromngﬂs_ﬁ

STricroelzatronics  ViPowwer KO Technelogy.  Fault feedback can be detected by monitoring the
intended for replacemsnt of standard Power  yaltage at the input pin.

IEELMER

[ Bac STI G Electronique | Etude des systdmes techniques industriels | Partie électronique | Page : CAN7/12 |




s Fomesoutra.con

CR SCUlr<R .

Philips Semiconductors Docs a portée de main Product speclfication

Octal D-type transparent latch; 3-state 74HC/HCTS73

Descriptions générales :

Le circuit est composé de 8 bascules D

a verrouillage rapide utilisant |la technologie
haute vitesse CMOS a faible consommation
Les sorties sont a logique 3 états

Caractéristiques :
e Temps de propagation
typique de 18ns
e Valimde23a6V

Fonctionnement : e Courant d’entrée de 1pA
Lorsque OE est & I'état bas et I'entrée de validation ~ ® Les sorties peuvent

LE est a I'état haut, les sorties Q recopient les commander 15 charges
entrées D. de technologies TTL LS

Lorsque LE est a I'état bas les données sont mémorisées
tant que LE ne repasse pas au niveau haut.

Lorsqu’un niveau logique haut est appliqué

sur I'entrée de contréle de sorties OE toutes

les sorties passent a I'état « haute impédance »

QUICK REFERENCE DATA Table de fonctionnement

GND = OV, Tans =253C =4 =6Ens

OE |LE |entrée |sortie

0 |1 1. 1
0 |1~ 0 | O
0 {0 X Qo

2i% " = 2alse 1 X X Z

a8y L Seis

. - - G| v

e el el s T Z :Haute impédance

alla L twn daug cviewrs LALLS . . g

] - O5fss X :Etat indifférent

g A - . . .

AEY — - ool Qo :Mémorisation de 1’état précédent

dhe ' 7

Jui. 3 j

TRTETS
Fig.4 Functonal dipgram
ug oy L s ] L7 L3 By oy
Y_Y_ Y *
Yn Q—tu .y - o ok Lp_ a L-D ann nL—Tn quo @
LATON LATTH warem | 72 -] o fuaTen LaTeH LATOK LawH
\ 2 ] ] ¢ L] b £
LE jri i£ [ & & g =
u —>o
T Y v Y Y
ap 0y ag <3 LN Rg Cy N S

[EELMER
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I Dock, &rpertperdecpain 5-volt Only
| ‘ mEl ATZ9CI58 Flash Memory
i

Caractéristiques :

o  Temps d’accés rapide 70ns
Pr | . . .
* ProgmmmableenSV Pin Configurations
o  Cycle de programmation rapide
e Faible dissipation de puissance Pin Name Function
o CMOS et TTL compatible 1 AG - A14 Addresses
TE Chip Enable
Description : OF Oulpul Enable
' C’est une mémoire FLASH programmable de type PEROM WE Write Enable
(Programmable et Effagable Read Only Mémory) de technologie 100 - 1107 Data InputsiOutpuis
CMOS non volatile.
Lorsque cette mémoire n’est pas activée, elle a une NC No Connect
consommation trés faible de ’ordre de 300uA. DC Deni Conneal

Elle peut étre reprogrammée plus de 10000 fois.

AC Read Characteristics

AT20C256-70 | AT29C266-80 | AT29C266-12 | AT29C256-15
Symbol Parasneter pin Max Min fAax Min Hax Min KMax | Unite
Sanc Addrass to Output Dslay 70 96 120 150 ns
teg” CE to Output Delay 70 50 120 150 ns
o™ OF lo Output Delay 0 40 0 40 ¢ 50 0 70 ns
tp Y TE or OF 10 Oulput Float 0 25 0 25 0 30 0 40 ns
Output Hoiel frem OF, CF or Aldress, 0 0 0 ] ns
ton vihichever ascumed Jirst ]

Nede: : ot recommended for Nev Deslkgns.

AC Read Waveforms1@@14)

AnnnEssX ADDRESB VALID X

CE \L
ICE——

SE— 10E -—+
= T F Lorr
e——tACC ——»

N\

1o

HaHz /¥ OUTPUT )
OUTRUT: | VAUD

CE may be delayad up & tuer - lop ahier the addmss transition withow impadt on tpe.

OF may be dalayed up 1 &g ~ 1og alter fe falling edge of TF without mpact on keg of by tape - top aftar an address change
withoul i'mpact ontege.

tor 15 specilled from OF or CE whichavar occurs first (CL = 5 pF).

This parameterts characterizad and is not 100% testod.

Notes:

N =

bl

IEELMER
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hgenix HY628400A Series
DESCRIPTION CARACTERISTIQUES
e Sorties 3 états
La HYB28400A est une SRAM haute vitesse e Compatible TTL
faible consommation. La technologie est du e Faible consommation
CMOs. » Données sauvegardées pour une
Les données sont sauvegardées pour une alimentation de 2Vmin
alimentation minimum de 2V » Broches standard et réversibles
Product Vollage | Speed Operation Standby Cumreni(uA) | Temperature
No. {V) {ns) Current/lcc(mA) L LL (*C)
HY628400A 4.5~5.5 | 55/70/85 10 100 30 0~70
HY628400A-E | 4.5~5.5 | 55/70/85 10 100 50 -25~85
HY628400A-1 | 4.5~5,5 | 55/70/85 10 100 50 -40~85

Nofe 1, Current value is max.

PIN CONNECTION

SOP
PIN DESCRIPTION BLOCK DIAGRAM
Pin Name Pln Function ROW DECODER
icS Chip Select el . o o
WE Write Enable . | &
I0E Output Enable g 3 z
s c | BEg
AD~ A18 Address Inputs % 3 >
V01— YO8 | Data Inputs/Outputs a [|8 [ e g (|38
Vee Power(4.5~5.5V) 3 2 iE :
Vss Ground ? H o o3
El
Ao 0—_ |
©cs
o oe— 8 %
o
weo—

[EELMER
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Philips Semiconductors Product data
Single-chip 8-bit microcontroller with 10-bit A/D,
capture/compare timer, high-speed outputs, PWM 80C552/83C552
CARACTERISTIQUES
_—— e Processeur central 80C51
12 e . 8Kode ROM
' Dﬂi e Timer/compteur 16 bits couplés avec 4
I registres de capture et 3 registres
__Qg_ comparateurs
e 2 timer/compteur 16 bits standards
DESCRIPTION e 258 octets de RAM
Le 80C552 est un microcontréleur 8 bits ¢ CAN 10 bits avec 8 entrées
ACMOS dérivé du 80C51 ' analogiques multiplexées
Il peut étre utilisé avec des mémoires * 2 modules 8 bits PWM
extérieures de type TTL standard e 5 ports de 8 bits bidirectionnels
Il possede 2 modes sélectionnables e Bus I°C avec fonction maitre/esclave
d’'économie d'énergie qui permettent de mettre ¢ Full duplex UART
en veille le micro en préservant la RAM, le ¢ 1 module chien de garde
timer, les ports et les interruptions. s Fréquences possibles :
3.5a24 MHz
BLOCK DIAGRAM
Ta Tt TR0 TRTY PWETU PWWIT AVas AVRer ADCO7 804 S&CL
@@ (@@ e vss P W el ]
oo e R A REREEEEE R R EEEEEEEEFY RS SR J' i B
XTAE‘I* . : )
xm.;z TWO 15 BT PAOGRAM aTA DUAL ADC SERIAL
. THERTVENT i Bx 8 oM 256 x 5 AAid P _'ZCF‘O“T
X

PSEN ROMRAM

- e-BIT INTERNAL BLS |

=T 35T 3388

e m e e e N EEwECSE PSR E ..~ AN E. =

a0 A
s T2 |
. PARALLEL LO SERIAL FOUR 1 16-8IT COWPARA- ™
@ | s || R | | it | | ey o] coumes et or | oo
N3 _ AL BUS PORT LATCHES GOEUVEN'?JRE wITH [~ SELECTION
AB-15 REQISTERS
7
L]
i v N
M .
TR SR PR . SRS [ U N O I AU AR S
El|RE| D K =
L L
FO P P2 F3 TxD RxD Ps P4 CTOLET3I T2 R2 CMSRO-CMBRS RET BX
CMTR.CUT

IEELMER
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Phllips Semlconductors

Applicatlon note

Using the analog-to-digital converter
of the 8XC552 microcontroller

EIE/AN93017

INTRODUCTION

C’est un CAN 10 bits a approximations successives. La conversion prend 50 cycles

machines

Diagramme de fonctionnement symbolique

BELECT
RESETSALPLE ADC CONTROL
23 A ,”0']'_-"8 ik » +\L STARTSTOP
8 A'MPN?KTUR
Adfref 4
Yoac CAC 7 S8R
e
¥ * ADCRESUT
Ahd- 10 ADC RES
s Ritcew ,; = P5WLE
Figure 1.
Description :
e Mux : Multiplexeur 8 vers 1
¢ SAR :Registre d'approximations successives
e DAC : Convertisseur Analogique Digital
e ADC Control ; Contrdleur du convertisseur
IEELMER
| Bac STI G Electronique | Etude des systémes techniques industriels | Partie électronique | Page : CAN12/12 |
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Sens du déplacement

Echelle : «

1cm pour 50 N

. o el
Dti&/{\m"

Q6: Aost s

-

G . . . pd

- v —
. p 1 Q5: Dynamique
i\'\.\ . i’ / 6/
\, y . (.
. y N ‘ [ —
I Antnsll=175W
Ay -
4 |8 o <235 W
/' ‘ :[?
: Dirction de
sol —1\»‘8‘ ’\
Q2 : Donner la valeur de P en Newton Q4: 6 Roccak wsk oo Spechibre Do Ao b
précédée de sa forme algébrique. ' ?,LM%, Loy  dioctaes cl @ achion. dect
-b
PN = gl = dex,s e copomainid b comemno bor .
= 254 N
Q7:
Tl = 440 v <
= o
Q3 : Enoncé du principe fondamental de la ! Zoo N
Stathue Z {- T‘“‘)d‘i - {‘O% lee co—did Flone <l M\_%Ma_wh
tee -
P r Boatog +A bl = ©
IEELMERBIS
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Bareme Chariot de Golf

Partie Mécanique

Questions |ptsi|total
Partie 1 : Etude graphique -
Q1: 6
6
Partie 2 : Statique
Q2 1
Q3 2
Q4 1
Q5 2
Q6 112
Q7 1/2
7
Partie 3 : Cinématique
Q8 2
Q9 2
Q10 1
Q11 1
Q12 1
7
Total 20

IEELMERBIS
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Ipt 1
1pt 2)
lpt 3)
lpt 4)

2pts  5)

3pts 6)

2pts 7)

2pts 8)
2pts 9)
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REPONSES ATTENDUES ET NOTATION

Ce départ en douceur permet une meilleure synchronisation avec le
déplacement de 1’'usager et une économie d’énergie.

Un potentiometre (repére A page A3/4)

Lorsque la batterie est trop faible, le chariot s’arréte, une LED s’allume et 4
bips avertissent ’utilisateur.

Offset = Vec /2 =4.5V

Vs1 =Vec /2
Vimot = Vcap —Vce /2
Vimot = Vutile

L’ensemble permet de compenser 1’offset introduit par le capteur
On a — 40db par décade d’atténuation, donc c’est un filtre d’ordre 2

2 pts  10)Fc est approximativement égale a 4,5 Hz

2 pts  11)Environ 2 dB

2 pts 12) A=1,26

2pts 13) Vimoy = AgxVimotey

2 pts 14)Le filtre enléve les harmoniques du signal d’entrée et ne laisse passer que la

valeur moyenne du signal

2 pts 15) Le capteur est une fourche munie d’une diode émettrice et d’une

photodiode réceptrice. Une roue crantée est en rotation entre les diodes.
Chagque fois qu’une encoche passe, la photodiode réceptrice regoit un signal
lumineux. La présence de ce signal lumineux entraine la saturation du
transistor de sortie (Light ON model EE-SX4070 — voir doc. constructeur
page CAN 3/12) et Vout = 0. En cas d’absence du signal (cran entre les
diodes) le transistor de sortie est bloqué : Vout ~ Vcc. La fréquence du
signal de sortie est donc proportionnelle a la vitesse de rotation des roues.

1pt 16) Vi=12V
2 pts 17) R35 =487 Q

Ipt -

R35n=470 Q

4 pts 18) voir CR1

2 pts 19) Type KPE-228 et 238

2 pts 20) Ibsatmn = 1,2 107

3 ptsIb = I4-15 = 3,810 Ib>Ibsatmy donc Q8 saturé, il fonctionne en commutation

21) Table de vérité
R{S|Qn
2 pts Q
0 Q_n-l
01| 1
110 O

IEELMERBIS
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3 pts 22) Voir CR1
2pts 23) Cette structure remplie la fonction anti-rebonds

2 pts 24) Cette diode protége les MOS lorsque ils passent de I’état passant a I’état

1pt
1pt

2 pts
2 pts
2 pts

2 pts
2 pts

2 pts
2 pts
1pt

2 pts

2 pts

2 pts

2 pts

1pt

4 pts
2 pts
2 pts
3 pts
4 pts

bloqué en permettant au courant moteur de passer par elle.
Elle est donc passante au moment du blocage des MOS.

25) C’est la résistance équivalente entre Drain et Source lorsque le transistor est
passant

26) La résistance est équivalente aux 2 Rdson en paralléle donc = 10 mQ
27) Vmot=12-10.10°x10=119V

28)a =t1/T

29) Vmotmoy = Vbat x o

30) On fait varier la valeur moyenne de la tension aux bornes du moteur donc sa
vitesse

3Da=1
32) Voir CR2
33) Logique 3 états ; 0, 1, haute impédance

34) lorsque LE est a I’état bas les données présentes en sorties sont égales a
celles mémorisées précédemment (verrou bloqué).

lorsque LE est 4 I’état haut les données présentes en sorties sont égales a
celles présentes en entrées (verrou transparent).

35) Le bus d’adresse basse étant multiplexé avec les données, il sert 2 mettre en
mémoire les adresses basses '

36) tacc représente le temps d’accés ; C’est a dire le temps que met une donnée
lorsque elle est sélectionnée pour étre valide en sortie. Cette valeur est
importante car elle représente la rapidité de la mémoire

37) AT29C256 : 2° =32 Ko = 256 Kb
HY628400 : 2% = 512 Ko=4 Mb
38)L’entrée de sélection est CS et CE
39) Voir CR3
40) Voir CR3
41) Taille d’une page : 2'* = 16 Ko
42) Nombre de pages : 2° =32 ou 512/ 16 = 32
43) Procédure d’écriture :
e Sélectionner le boitier : CS =0 donc A15=0
e Sélectionner le mode écriture : WE = 0 donc WR =0

o Envoyer I’adresse ou I’on veut stocker la donnée et mettre LE du
74HCTS573 a1

e Mettre LE a 0 et envoyer la donnée

IEELMERBIS o
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4pts 44)Equation de OF ; OE= (PSEN+code)+(RD+code)

Equation simplifiée : OE = PSEN.RD +PSEN.codetcode RD
2pts 45)1LSB=5/2°=438810"V
2 pts 46) Sij’ai 1,83 V en entrée, j"ai 37510y en sortie donc 1 0111 0111 b

2 pts 47)Etant donnée qu’il y a 8 entrées différentes, le multiplexeur sert a
sélectionner I’entrée parmi les 8 que I’on veut convertir

TOTAL : 100 pts

[EELMERBIS
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DOCUMENT REPONSE N°1

Question 18)

Rotation du * PE : Pas d’encoche
disque Cranté
PE E PE E PE E PE E E : Encoche
>
Etat du
transistor
Indiquer
B :Bloqué B S B S B S B S B
S : Saturé
Tension de ov A
sortie du
transistor
0,12V
>
t
Question 22)
RA
5V
t
S A >
5V
> t
Qn A
5V
> t
{Bac STI G Electronique I Etude des systémes techniques industriels Partie électronique Page : CR1/3 ]
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SITIIWTHHLE

sjomsnpur sanbruyoa) somasAs sop spmyg | ambruonoerg D LLS ved |

|

anbroon9[p anred

{ze NOILSTND

Z.N 3SNOd3IH LINFWNND0a

CN4
ol = Ulo U
3
S—9 v - o g 2o 8wl
CONN-H2 | [ :é \ 3 1 B S Az 0z 3
1 E A2 P2 A3 D3
CN3 0 LE g Aa 03 At b [ 12
n a4 D4 A5 06 2
o UM +5v 07 o7 M > Jas D5 t—rx A6 D6 53
PLO 8 & D8 OB 3 A D6 3— A7 07
Pt > 5 ALE/FRDG Db Q5 = § AT o7 AS
P12 < AQPO0 ADO ut D4 Qs o 57 A8 A3
P1.3 A7 PD‘ =< D3 Q3 A‘ A% | A10 “"t-l
P14 ' ADT 1 D2 Q2 7 A? z A1l | A1 [,-!
P1.6 5 D1 1 — Al Al2 '
AB P20 T2 A0 (=)
P16 Porver ot e A2 At3 rd
P17 ' P A13 SPGo 5 Ald
) 4 T4HCTS73 /[ |as Asd SPGH S ats
P5.0 ADCG P4.0 g > PGO Al5 20 | == SPG2 Al8 —| =
P32 bz P2 2 ro At G Srea Me o wR |
.2 ADC2 . | PG4 | AE
P5.3 ADC3 P4.3 }‘1) B> PG3 | WE 5 oE <2
Fe e Abcs or i AT20C256 o HY628400
P5.8 ADCY P4.8 Eg CD-LED UTA -
P5.7 ADCB P4.7 coD-BUZ 1
pEEn 187 A1S 3T
PSEN
Avrets \L - & /
Avrar- PI.ORAD |7 [ —— T 7AHCTU0
PVt e E— Ul6:A
: P3.2/[NTO .
P3.INTA ?éﬁ 311 : 7
_ P340 [—y— N 4 ule:C
EW PAET1 N 3 21 8
EA _ >1 pio
P3.7/RD 33 MICT02 ® =
AL il UT-C , Ui6B 741ICT02
XTAL2 Avss (20—
10 . L. 4
N o) code |7 g pe 5| P
] : TANCT0Z
%]
N I > . 411CT00
GO .
5 ¢y 80C882 g — ke oS JRIER:
& Al4 D> PG3 [——=— & a pea
iu | c2? — C4 I lu 7411C1'00 ] 5
—_ X - 43
3 LTI37 U G5, " FALICTO0 o
1 Tve v- '_:;__,—‘ pe1 i 12 & pli> spo N
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DOCUMENT REPONSE N°3

QUESTION 39)

Circuit A15|A14 |A13{A12|A11|A10| A9 |A8|A7|A6|A5|A4]| A3 | A2 | A1 | A0 | Hexadécimal
EPROM{Début| 0O { O | O | O | O |0 (Of|OjO|O|O]O|O|O]O]O $0000
Fin {f 0 [ 1 [ 1] 1 ] 11 (1111|1111 ]1]1] $7FFF
RAM [Début| 1 | 0 | 0O | 0| O0O|O|oO|O|[O]O]O|O|O|O[O]O $8000
Fin { 1 [ 1 |1 |11 {1 ]1][1[1]1]1{1{1[1]11]|1] . $FFFF
QUESTION 40)
Nom du
circuit
SFFFF sélectionné
$EO000-
$C000- HY628400
$A0004
$8000
$6000-
$4000-| AT29C256
$20004
$0000
IEELMERBIS
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