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Dur ée Conseillée 4h30
Lecture dusujet : 15m

Le questionmaire est conditué de5 parties indépendartes (A a F)

A) Questionsrelatives al’andyse fonctionrelle : 10m

B) Questionsrelatives au busl2C:: 15m

C) EtudedeFP1 : 40m

D) Etudedelatransmission vidéo entre FP1 & FP4: 30m

E) EtudedeFP3 : 1h10mn

F) Etudede FP2 : 1h30mn
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SUJET

Préambule:

R17 100 : correspord a100Q
R12 10k : correspord al10kQ
C1 22uF: correspord a2,2pF

A) ANALYSE FONCTIONNELLE

Q1) Compléter le document réporse page CR1 en placant les fonctions correspordantes du
tableau aur le diagramme pieuvre.

B) ETUDE SOMMAIRE DU BUS 12C

En utilisant le doaument sur le bus 12C dars les doauments CANS et CANG, répordez aux
guestionssuivantes :

Q2) a Qué est le nomde laligne véhiculant les données ?
b) Qud est le nomdelalignevéhiculant le sgnd dhordoge ?

Q3) Sachant queles Entrées/Sorties SDA et SCL sontdetype "Collecteur Ouvert” qud est |'état
logiquedelaligne lorsqu'au moins unedes sorties des circuits dinterfages est al'état 0 ?

Q4) @) Lorsque SCL est al'éat 1, qud état doit-on imposer sur le SDA pour quela condtion de
dépat soit réalisee ?
b) Lorsque SCL est al'état 1, qud état doit-on imposer sur le SDA pou quela condtion
d'arrét soit réalisée ?

Q5) Donrer le nombre maxima de composants que I’on peut conrecter sur un bus 12C en
andysant la capacité d’ adressage au format de transmission ropcsé.

Q6) Compte tenu de I’information présentée dans I’ andyse fondionrelle et les caractéristiques
du bus12C (Voir doaument CAN5S et CANG), indique s le signd vidéo passe pa le bus12C?
Judifier votre réporse.

C) ETUDE DE FP1: GESTION DU SIGNAL VIDEO, DES CONSIGNES
ET DE L'ALIMENTATION ELECTRIQUE DU CHARIOT

La structure assodée a la fondion FP1 a pou but de trangmettre au chariot les condgnes de
déplacement et de mouvement dela caméra par bus|2C. La structure gere également la conwersion
du sgnd vidéo differentiel en unsignd vidéo unipolaire.

On se propaose, au cours de cette partie d’étude d’établir les relations entre les postions des
interrupteurs et des potentiometres et le codeenvoyé au chariot via les lignes dubus|12C.

Le schéma gructurel deFP1 s trouwve sur le doaument CANL.
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Q7) Compléter le tableau sur le doaument réponse CR1 pou les postions "ouvert” et "fermé"
des interrupteurs PROP, SENS et LUM.

Remarque:

= Un éat "1", relevé sur le signd PROP, dome conme condgne la propusion du moteur
d’entrainement duchariot et I'arrét snon,

= un dat"1", relevé sur le sgnd SENS, mpos undéplacement avant du chariot et arriére snon

= unétat"1", relevé sur lesignd LUM, ordomel’ allumagedes LED de puissance et |’ extinction
sinon

Q8) Compléter le tableau sur le document réporse CR2, en domant les valeurs minimale et
maximale des tensons VH VV et VVIT respectivement en fondion des postions extrémes du
potentiometre P2 & des joysticks H et V.

Q9) Donrer la correspordance des entrées du convertisseur andogiquénumériquedu circuit 1C4
avec lessgnaux VH VV et VVIT.

Q10) A patir de la documentation congructeur du 16F877A (CANS), donrer la résolution en
bits du convertisseur andogiquenumerique.

Q11) A partir des résultats déerminés de la question Q9, domer les valeurs exprimées en
hexadécimal des signaux NVIT, NH et NV en complétant le tableau sur le doaument réponse CR2 .

Ramarque: On consdée quela valeur minimale du signd VVIT correspord a la vitesse lente
du dhariot et inversement, la valeur maximale correspord ala vitesse rapide du chariot.

Q12) Donrer la vaeur particuliére de NH et NV en Hexadécimal lorsque les joysticks sont en
postion cke repos(postion mediane).

Q13) On rappelle quela carte régie communigque avec les cartes embarquées sur le chaiot via
uneliaison rie. Citer en quelques mots I'intérét d’unetelle liaison.

Les condgnes de la carte régie " OT1" sont transmises depuis le circuit 16F877A par liaison
série selon le protocole 12C via le circuit P82B715% (doamentation congructeur CAN7) utilisé
pou pamettre unetrangnission sur longues distances.

Q14) A partir de la documentation condructeur du 16F877A (CANS), indique le nom des
broches du circuit, destinées a la trangmission des domées par liaison 12C aind que leur
correspordance avec les signaux SDA et SCL.
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Q15) On souheite trangmettre I’ octet de consgne de valeur en hexadécimal $F0 par la liaison
12C au circuit I1C3, présent dans FP2 (CAN2), d’adresse A0=0, A1=0 et A2=0. A partir du
doaument sur le bus12C (CAN5 et CANG6), compléter la trame domée sur le document réporse
CR2.

D) ETUDE DE LA TRANSMISSION VIDEO ENTRE FP1 (REGIE) ET
FP4 (CHARIOT)

On se propcse, dars cette partie, d’étudier la technique d’acquisition et de trangmission de
I"'imagevidéo réalisée par les fondionsFS41,FS42 FS43et FS1.12présentes dars les doaunments
CAN1(FP1) et CAN4 (FP4).

Schéma fonctionnel de second degré partiel de FP1 et FP4 :

| i I
| AMPLI FICATION EN | ! !
! ONDES COURANT ET ; | VID- CONVERSION !
: LUMINEUSES —» INVERSEUSE EN Y n > DIFFERENTIEL / !
| i TENSION LA A s UNIPOLA IRE :
| FsA2 : | | ET ADFASiTl/;ﬂ ON :
I'| ACQUISITION DE ! ! ) :
: L'l MAGE | VIDEOC ! : l :
! Fs41 ! | |
[ AMPLI FICATION EN . . ,
l COURANT ET NON | ! ouTV |
! |

INVERSEUSE EN i !
' —>| | .
| TENSION -y ! Partie de FP1 :
: Partie de FP4 Fs43 i ———————————————————————————— !
I

|

Certaines de ces fondions sont dimensonnees selon le prindpe
d’adgptation en puissance qui démontre que le maximum de
puissance est transmis d’un étage a un autre a condtion queleurs
impédances internes soient égales. Sot ZOUT I'impédance de sortie
del’étagel et ZIN I'impédarce d’ entrée de |’ éage 2, alors pour
awoir la plus grance part de puissance transmise de I'éage 1 a
I’étage?2, il fautque: ZOUT = ZIN

Q16) On consdére que I'impé&ance vue depuis la caméra est égale a la mise en paralée des
résistances R7 & R8 (Schéma structurel CAN4 de FP4).

a) Calculer cette impédance.

b) A patir de la documentation congdructeur de la caméra FTR80 (CAN9), judtifier aors
lavaeur delarésistance R7 dela carte orientation caméra et éclairage

On cherche dansce qui suit, a exprimer la tendon OUTV en fondion des tensonsVID+ et VID-
et dejudifier I'intérét dela gructure assodée auxfondionsFS41, FS42FS43, et FS1.12

Q17) Enandysant FS1.12du schéma structurel de FP1 (CANL), identifier la structure réalisée a
patir des composants : IC3, R, R2, R11 & R16.

Q18) Exprimer latensdon V+ (broche 3 de IC3) en fondion ce VID(+), R11 et R16.
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Q20) Montrer que VOUT = 2(VID(+) — VID(-)) sachant queR1=R11 & R2=R16.

Q21) Le chronagramme domé sur le doaument réporse CR2 dome I'dlure des signaux
VIDEQOC, VID+ et VID- déformés par des signaux bruités de mode commun (signaux paasites
communs aux deux signaux de la liaison différentielle). A I'aide de la relation éablie

précédemment, compléter le chronogramme. Judifier dorsI’intérét d’unetelle liaison.

E) ETUDE DE FP3 : GESTION DU DEPLACEMENT DU CHARIOT

La structure FP3 réceptionre et décodeles signaux de condgne émis suivant le protocole 12C,
depuis la carte régie. Les signaux décodés sont ensuite conwertis en un signd modué en largeur
d’impulsion puis anplifiés.

On se propose, au cours de cette partie, de valide I'agencement structurel assocé a

I’éabaration des sgnaux de commande des moteurs de propusion du chariot.
(Voir doaument CAN3 : schéma gructurel de FP3).

Schéma fonctionnel de second degré de FP3 :

VO
<pAR —»| ADAPTATIONA LA SDA | CONVERSION » CONVERSION
LIGNE DE ” SER|E! V1 N NUMER|QUE/
TRANSMISSION SCLk PARALLELE V2 ” ANALOGIQUE
SCLB —¥ FS31 > FS32 > FS33
VNI |
. i HAV #AR
ELABORATION D’'UN v v
SIGNAL DE LARGEUR pwi | AIGUILLAGE DU
D'IMPULSION ET »|  SIGNAL PWM
DETECTION DE FS35
SURINTENSITE
FS34
PWM_AR -
DETECTION DE PWM_AV DETECTION DE
- DEPASSEMENT DE
DEPASSEMENT DE L’ANGLE LIMITE AD
L’ANGLE LIMITE AG Csa7
FS38 v \ 4 ) 4 \ 4
AMPLIFICATION AMPLIFICATION
—— | DE PUISSANCE DE PUISSANCE
IARRET_GCHE FS310 FS39 IARRET _DTRE
MOTG | v MOTD

CONVERSION ENERGIE ELECTRIQUE/
ENERGIE MECANIQUE
FS312

CONVERSION ENERGIE ELECTRIQUE/
ENERGIE MECANIQUE
FS311

ROTATION CHENILLE GAUCHE

I

ROTATION CHENILLE DROITE
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Q22) &) A partir dela documentation cndructeur du PCF8574 (CAN9), explique en quelques
mots la fondion réaisée par le circuit.

b) Compléter dors le tableau sur le document réponse CR3 en donnant I’ état des signaux
présents sur les broches de sortie du circuit PCF8574 s le mot $F0 en hexadécimal est
tranamis sur laligne SDA dubusli2C.

Q23) Calculer la tenson VNI image de la vitesse de déplacement du chaiot en fondion des
signaux suivants, § V0=0, V1=0 ¢V2=0et 5 V0=1, V1=0 & V2=0.

On daneVN =REQ(V_°+£+V_2+EJ wee Loty 1,1
RO RL R2 R Roe RO RL R2 R

Q24) a) A partir de la documentation constructeur du LM3524 (CAN10), expliquer en quelques
mots la fonction réalisée par le circuit et dans quel but.

b) Compl éter |e chronogramme donné sur |e document réponse CR3 en donnant |’ allure du
signal PWM pour les différentes valeurs de VNI.

Q25 A partir de la documentation constructeur du 74HC139 (CAN11),
a)  Compléter le tableau donné sur le document réponse CR3.

b) En déduire I'dlure des signaux PWM_AR et PWM_AV du chronogramme
document réponse CRS3.

Etudede

FS37 : DETECTION DE DEPASSEMENT DE L’ ANGLE LIMITE AD

FS38 : DETECTION DE DEPASSEMENT DE L' ANGLE LIMITE AG

On s'intéresse maintenant aux deux capteurs d’indinaison droit et gauche du chariot. Ces deux
capteurs générent un état logique baslorsque le chariot quitte la partie basse de la candisation
c'est-a-dire lorsguel’indinaison devient trop importante et dépasse unevaleur prédéerminée :

- o le chariot est indinédu c6té droit au-dda d’un certain ange alors le signd /CAPT_DTE est

a I éat logiquebas

- s le chariot est incliné du coté gauwche au-dda d'un certain angle alors le signd

/ICAPT_GCHE est a I éat logiquebas

Q26) Expliquer en quelques mots la direction prise par le chariot lorsque I'on est dans la
situation : /CAPT_DTE=0 et /| CAPT_GCHE =1 ? Qud est le moteur qui sera bloqué pour corriger
I"inclinaison du chariot?

Q27 A partir du schéma structurel de FP3 (document CAN3), donner |’équation logique
exprimant le signa /ARRET_GCHE en fonction de /GAUCHE et /CAPT_DTE de méme que
/ARRET_DTE en fonction de /DROITE & /CAPT_GCHE. Endéduire lafonction logique réalisée ?
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Etudedu circuit U1 (L298) présent dans FS3.10et FS3.11 (Amplification de puissance)

Les signaux de commande /ARRET_GCHE et /ARRET_DTE sont au niveau hau pou
commander I'arrét des moteurs

Q28) A I'aide de la doaumentation du L298 (document CAN11), domer le role de ce circuit et
nommer | architecture interne représentée ?

Q29) A patir dela représentation interne simplifiée et de la table de fonctionnement du circuit,
compléter le chronogramme du doaument réponse CR3 en domant I’ allure delatenson aux bomes
de I’enroulement du moteur de propusion gauche OUT12. Le moteur qui n'est pas alimenté est
représenté pa unQV entre ses bomes.

Q30) A partir des résultats précédents et ala vue del’ alure des signaux, commenter I’ évolution
delavaeur moyennede latengon aux bomes des moteurs de propusion en fondion de latenson
VNI image dela consggne devitesse.

F) ETUDE DE FP2 : GESTION DE L’ORIENTATION DE LA CAMERA

Schéma fonctionnel partiel de second degré de FP2 :

(Consigne H) | Modulation de
" largeur CONS Conversion
d’impulsion > Durée
> FS28 d'impulsion/ [ .
- position angulaire [POSItioN
Elabor ation de FS29 gngm‘lal redu
la référence daslw eme'nt
temporelledu | H» e lacamera
SDAB DA oieme ool
& Adaptation & FS25
SCLB, lalignede i
transmission | g~ H,
Fs21]
Génération de
laréférence
temporelle
du 1'* canal
FS24 Ha
Conversion
X Y Durée
(Consigne_V) | Modulation de d'impulson/ |
> largeur position angulaire "
.| d'impulsion CONS—V; ES27 POSIthn
> FS26 g angulaire
" panoramique”
delacaméra
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La structure associée a la fondion gestion de la caméra a pou but d’orienter la caméra dars la
candisation, en fondion des ordres recus du bus 12C (codes sur 8 bits). La caméra est
multidirectionrelle (double motorisation indéendante) :

- Postionnement vertical dela caméra grace a un premier servonmoteur.

- Postionrement horizontal dela caméra grace a un deuxiéme servonoteur.

On se propose au cours de cette partie d’étude d éablir les relationsentre les signaux du bus
12C (SAL et SDA) et les signaux CONS_Het CONS_Vdont la durée aux niveaux haus déermine
respectivement la postion horizontale et verticale de la caméra. (Voir doaument CAN2 : schéma
structurel deFP2).

Avant de commencer |I’éude nous allons examne brievement le prindpe de commande des
servomoteurs en conaultant le doaiment CAN15.

Dansun premier temps on consdéere queles cavaliers JUMP1 et JUM2 (voir schéma structurel
deFP2) relient lesbornes 1 et 2. Les potentiométres P1 et P2 sont utilisés pour moduer la largeur
d’impulsion des sgnaux CONS_Het CONS_ V.

Etude de FS24 : Génération de la référence temporelle du canal 1

Q31) A partir du schéma structurel de FP2 (doaument CAN2), du schéma fondionrel de FP2 et
de la doaumentation technique du NE556 (CAN14), identifier la structure assodée a la fondion
secondaire FS24 :1/21C1, R, R2, R3, C1.

Q32) En vows adant dela doaumentation technique de NE556 CAN14),
a)  Exprimer littéralement la p&iodeH1 synchronisant le sgnd decommandedu
servomoteur, orientant panoramiquement la caméra, dansle cand 1.
b)  Exprimer littéralement le rappatt cyclique dusignal H1.
c) Calculer lavdeur numériquedela péiodeet durappat cycliguedeH1.

Etude de FS25 : Elaboration de la référence temporelle du canal 2

Q33) A patir du schéma structurel de FP2 (CAN2), du schéma fondionnd de FP2 et de la
doaumentation technique de NE556 (CAN14), identifier la structure assocée a la fondion
secondaire FS25 :1/2 I1C1, R4, C3.

Q34) Enanaysant le schéma structurel FP2 et le chronogramme (CAN16), explique brievement
comment est généré la pé&iode H2 synchronisant le signd de commande du servomoteur,
déerminant I’ angle de basculement dela caméra, dansle canal 2.

Etude de FS26 @ de FS28 : Modulation de largeur d’impulsion du signal CONS V et du
signal CONS_H

Q35) Enanaysant le schéma structurel FP2 et le chronogramme (CAN16), explique brievement
comment est réalisée la moduation de largeur d’impulsion du signd CONS V et du signd
CONS _H.

Bac Génie Electronique
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Q36) En vous aidant du doaument sur le principe des servomoteurs (CAN15), judifier I'intérét
delamoduation ce largeur d’impulsion ce ces Sgnaux.

Q37) En vows adant du chronogramme (CAN16), et duschéma structurel FP2,
a) explique lerble dela sructure réalisée avec les composants D1, RS & C7.
b) Qudle modification du Sgnd H2 en H2A est opé&ée pa cette Sructure ? Pourqua ?

Q38) Compléter le tableau doaument réporse CR4. Vous utiliserez les valeurs numériques des
pé&iodes TCONV_H (min, moy, max) e TCONV_V (min, moy, max) indiqués pa le
chronagramme (CAN16), pour les différentes valeurs de P1min, P1Lmoy, P1max et P2min, P2Zmoy,
P2max.

On congdére dars un deuxieme temps que les cavaliers JUMP1 et JUM2 (Voir doaument
CAN2 : schéma structurel de FP2) relient les bornes 2 et 3. Le potentiométre nunérique IC3
(DS183, doaument techniqgue CAN13) est utilisé pour moduer la largeur d’impulsion des signaux
CONS_Het CONS V.

Q39) Citer les avantages queprocure I" utilisation d un potentiométre numeriquede ce type.

Q40) Envous aidant de la doaumentation technique du DS1803 (CAN12 et CAN13), domer les
valeurs des deux octets pamettant la séection du potentiometre-0 et du potentiométre-1 en écriture
pa le microcontroleur

Q41) Exprimer littéralement la résolution des potentiométres numériques, puis calculer la valeur
numeériquede cette résolution.

Q42) Déterminer la valeur de I’ octet de domée (fixant la postion du curseur du potentiométre
numerique pou obtenir une moduation moyenne de la largeur d’ impulsion et donc une postion
neutre des servomoteurs. A qudle valeur de résistance du potentiométre numérique correspord
cette vaeur ?

Q43) Compléter le tableau du doaument réporse CR4, en déerminant les valeurs utiles a
I’ orientation ce la caméra définies ci-dessous

Sadart quela variation dela valeur del’ octet de domée de (0000 0000, a 1111 1111;) permet
d’obtenir unepostion del’ axe des servomoteurs de—90° a + 90° en agissant sur la moduation de
la largeur d’impulsion pilotant les servonoteurs, on désire orienter la caméra d’'un ange
horizontal de 30°.

Le potentiometre-0 commance le mouvement vertical dela cameéra.

Le potentiometre-1 commande le mouvement horizontal dela caméra.
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DOCUMENTS REPONSE

Collectivités Technicien
locales opér ateur

QUESTION Q1

——————— Systéme d’inspection _"""
Source d’ éner gie vidéo GISYS
électrique
______________ Ordinateur PC

FP1 Capter, trangmettre et visudiser I'image del’ é&at de la canalisation
FC1 Trangamettre les condgnes
FC2 Mesurer la distance parcourue dansla candisation
FC3 Réceptionner et mémoriser le signd vidéo tranamis pa la caméra
FC4 Résister aux milieux ambiants (humides voir immergés, accidentés et nonéclairés)
FC5 Alimenter en énergie dectrique
QUESTION Q7

Pour I’ é&at logiquebas mettre "0" et I é&at logiquehaut mettre "1".

Pour I’ é&at dumoteur mettre "A" pou arrét et " M" pou marche

Pour le sens de déplacement du chariot mettre "AV" pou avantet " AR " pou ariere.
Pour I éat des LED depuissance mettre"E" pour éeinteset " A" pou alumées.

Interrupteur PROP | Etat logique du signal PROP | Etat du moteur d’entrainement
du chariot

Ouvert
Fermé

Interrupteur SENS Etat logique du signal SENS | Sens de déplacement du chariot

Ouvert
Fermé

Interrupteur LUM Etat logique du signal LUM Etat des LED de puissance

Ouvert
Fermé
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DOCUMENTS REPONSE

QUESTION Q8, Q11
Latenson cke référence du convertisseur est prise entre les broches VDD et VSS duPIC16F877

Signal Valeur Valeur Valeur numérique | Valeur numérique
analogique analogique minimale maximale
minimale maximale (hexadécimal) (hexadécimal)

VH
VvV
VVIT

QUESTION Q15

S 01 0 0 A2 Al A0 RMW Cr C6 C5 C4 C3 C2 cC1 cCo

sbA[s|of1fofo] [ | | [ N I R I O
Octet d’adresse Octet de données

QUESTION Q21 VIbEOC
v

/\

0,8V
0,6V /
0,4V
ooV N4 \ /
ov t
VID+

v
0,8v

0,6v // /
0,4v

0,2v
ov >

<
L
~

VID- Présence d' un kruit

oV L
-0,2V K A\
-0,4V ///\\\ / \
0,6V
0,8V \Y, \
v \/

VOUT

5v
av
3V
2V
v
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DOCUMENTS REPONSE

QUESTION Q22

/DROITE | /GAUCHE | CMD_LED #AV #AR V2 V1 VO

Broches de sortie du PCF8574

QUESTION Q25a

PWM #AV #AR PWM_AV PWM _AR
1 X X
0
0

QUESTION Q24b, Q25h, Q29

Période du signal PWM
]

>

1
'’ "
Vi ' '
1 1
1 ! ! 1 1 1
2 J e e - i . y------------ Fmmmmmm— e -
L 1
15V ' ' | | |
1 | ! ! ! "
: : 1 1 1 L
' ' 1 1 1
PWM \ \ ' ' '
Y : : 1 1 1
5 feecmmmme - - mmm e e m o e
! ! 1 1 1
! ! 1 1 1
! ! 1 1 1
1 1 + >t
: : 1 1 1 L
l #AV=1, #AR=0 \ | #AN =0, #AR=1 ! |
: : : : :
PWM_AV | | ! ! !
5v I I ! : :
_____________ :_____________:_____________I_____________I____________T______________
1 1 1
: : 1 1 1
' ' 1 1 1 "
: : 1 1 1 L
1 1 1
PWM_AR ' ' 1 | \
R . . : : :
V28 R s
! ! 1 1 1
! ! 1 1 1
! ! 1 1 1 -
! ! | | | L
1 1 1
OuUT12 ' ' | | 1
N . . ! ! !
B 15} V4 . e R A Ao - b -
1 1 1
: : : : :
0 ' : ' ' ' "
! ! ! ! ! -
! ! 1 1 1
! ! 1 1 1
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DOCUMENTS REPONSE
P1 P2
P1lmin | Plmoy | Plmax | P2min | P2Zmoy | P2max

Vaeur dePl et P2 (en kQ)

TConsV (en ms)

TCondH (en ms)

QUESTION Q43

e

Nom du Angle
potentiométre | caméra

Largeur
d’impulsion

Valeur du potentiométre | Valeur del’ octet de donnée
numeérique correspondant
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FP1 Gestion du signal vidéo & des mnsignes & de I’alimentation dectrique du chariot
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JOYSTICK
11
> +5V XTAL1 +V
AMPLIFICATION BUS 12C A
H — RAO BP3 20MHz
1, cie | T T H I:I H T R21 R22 RI9[R18
CONSIGNES | VH 100nFI RESET c7 cs8 5 a5 w30 | |50
D’ORIENTATION . - 22@: ;Ezpp o | pe2s715
DE LA CAMERA Dy R17 wey e,
v 100 . 1EF877A - Lx 0 veRs
| OSC1/CLKI VDD éﬁ
4| TVV 100nF ) LR/ veP vbD sx ; JC;JNNECTEUR
Rt 0sC2/CLko <14 . Ly Z )
+5V =
R 2 lpagaNo  RCY/TiOSYTICKI > Gno
e oo T
CONSIGNE VITESSE —5_{RA3/AN3/VREF RC3/SCK/SCL
DE PROPULSION DU RA2 ~8 I RA4/TOCKI RC4/SDI/SDA | 23
CHARIOT —Z{RAS/SS/AN4 RC5/SDO [24-
RCE/TX/CK |22~
100 rf[ IVVIT RC7/RX/DT |- 26—
RBO |19 1 ] —
BT ———3-{RBO/INT RDO/PSPO
¥V RET——{RBL RD1/PSP1 |20~ RC3 RC4 s 4
lﬁ L E— [0 RD2/PSP2 |21
J RB4 37 |Res Egiﬁéﬁi [27- RCO RC1 RC2 5] 6
KBB—?L&EBS RBS RDS/PSPS |-28- 1 >
i ‘ R5 RES 39|ree Roobere [29°  R8 R9 R10 I—E7 8 +5V
10k 10k 22l 40ipp7 RO7/PSP7 |30~ 220 220 220 S P B
f q REO/RD/ANS |-8— VISUALISATION Ja
PROP| SENS| LUM RBO vss Ry WR/ANS | 2 DES CONSIGNES
RET vss RE2/CS/AN7 O~ propl  sENS LUM (BUS 12€)
RE2 1c4
D1 D2 D3
RB4
N AN N
ROUGE  |ORANGE | VERTE
R12 R13 R14
BP1 BP2
10k 10k 10k K . H
E E J-Drone Gauche
+5V
- r CONVERSION DU SIGNAL VIDEO DIFFERENTIEL FSl 12 I
ELABORATION DES CONSIGNES PROP, SENS, LUM R6 | EN SIGNAL VIDEO UNIPOLAIRE ' |
a7k | RI45 VID R1 390 R2 820 I
1
| vec|-B +12V Ry |
1 7
LR
CONNEXION POUR 2 phes) | v’ oo |
IMPLANTATION *IN SITU” | [4 RB7 I VID- |
DU PROGRAMME g:%ll | ViD+ |5 7| LMe181 |
. (5 R7 75
s | scLe - outf-8 1 video ||
| consl3 — ] |VERS MONITEUR TV
& GND
: GND|-2 = ouTv _[ %l
vee- |
I 7 I
| VERS CHARIOT |
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FP2 : Gestion del’orientation de la caméra
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+5V +5V +5V +8V
JaN PaN
CD_Ds1803 R12
oonF | |:| R6 2.2 Ro
—E 8.2k
8.2k RS
,6/DS1803 22
vee 14
s, " P1 P2
13
= 6 n, Lo 10k 10k
12 1 1
wo O O
N TESTV | TESTH |
9
SCL—"sc |s s gl s g3 VERS SERVO_H
10
SDA —¢-{spa 4 52
GNDWl HGND
JUMP2 JUMP1 2
0 8| IC3 R7 <+—2Hvee
DOUBLE POTENTIOMETRE 20k T 3leem
NUMERIQUE 2 X 10k
R13
o on VERS SERVO_V
+5V
+5V +5V +5V +5V
PAN PaN
CDT_NE556_1 CDT_NE556_2
T0uF R I 10uF
R4 CD_NES56_1| o 10k ] co_NEsse_2
27k Ll L 100nF
100nF
14| NE556 R2 14 | NE556
vee > 4(7:5F vee 100nF
!lpiscHi  piscHz2 [13 = s 1]piscH1  piscHz |13 Feon |
ca anFZ THRESH1 THRESH2 5 TonE R3 13[3: 2 {THRESH1 THRESH2 [H2 1%?1F D1
|—-||—3 CTRL1 CTRL2 ”—1}-—' 220 '__"—3 CTRLL CTRL2 ”—*—I 1N4148 a5
+5V 2~ RESETL RESET2(1@ > +5V <J—4>IResETL RESET2 [-11@ +5V 33k
5 fouT1 ouT2 CONS_V S ouTt out2}2 CONS_H >pop P
ca 6~ TRIGGL TRIGG2 8 1 o H1 8~ TRIGG1 TRIGG2 < i [ H2
GND GND 10nF
330nF 2.2uF
7 Ic1 7 c2
VALADITION CANAUX TEMPORELS COMMANDE SERVOS
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FP3 : Gestion du déplacement du chariot
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CONVERSION N /A Les pattes 15 et 16 du LM3524 étant reliées,
5V 5V " Vce doit toujours étre inférieure a 6V. PWM_AR PWM_AV
A V2 Vv1i VO +5Vv +5V o
A 2 U4.A_ . 'J'\?’ J\—“}’
i w3 g PWM_AR
% ~{5E 7
[ RO 30:(:':/1/ 1C(IJ_C')\:1FI T%‘;\GZF 1 O$4HC1393 PWM_AV‘
::::i 1 WM AIGUILLAGE DU SIGNAL PWM SELON CONSIGNE
n R1 15k 1% -
I o us @@ c o w2 RZ‘_’;&" MARCHE AVANT, MARCHE ARRIERE OU STOP
s R2 7.5k 1% VN' S U4:B_
e : W e ™ ez T - =
SCL P12 2 Iy o |— 2[-e
m :g ggk Ef : :;%Mp ey =S5 °F Y ;:4Hc13:)§
o — 10 el
] H Y tlr st LSENSE |
e vss j 5 Lo S =
GND
1 8| pcres74 CMD_LED 3R;'k Z(Z:rTF Osc 8]  Lvas2a ELABORATION DE LA
/GAUCHE ' I VITESSE osere  ICAPT GCHE] [capT OTE |
- e g
[ A
N A POSITIONNEMENT DES CAPTEURS SUR LE
s CIRCUIT IMPRIME DE LA CARTE P
" A Capteur d'incl
Capteur d'inclinaison PROPULSION - VUE ARRIERE apteur |nlcma|son
cL1 4+ cL2 gauche droit
100nF ‘470uF/16V )
o I ‘I D1H | D2H D3H | D4H
JARRET_GCHE T . A3 %% ‘ n
e oo MbTE: Moteur Gauche
47K ? IN1 outi|-2 MOTG+‘ MOTG- MOTG
IGAUCHE -4 & feva
D1 1 lsensa  outz|-2 MOTG-‘
ICAPT_DTE IARRET_DRTE
DCD
LT ’ Bine  ourss MOTD4|  [MoTD+
[/DROITE 1< TleNe MOTD > — Moteur Droite
— |_SENSE 15 Jsense  outa[-14 MOTD- ‘ MOTD- pyres
ICAPT_GCHE e o
pee o DL | D2L D3L | DaL
4.7k A A kA
4 x BYV27
CHOIX / ARRET RENSE
CHENILLES +5v Gl

I

COMMANDE PUISSANCE MOTEURS
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FP4 : Acquisition de I'image et transmisson
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SCLB

VID+

VID—

VERS REGIE

VAN
P82B715 | 8 RZD R1
Voo 20k 20k
2 |« 1
;
SXx
7
GND SY 1 2
4 12 ADAPTATION 34
BUS IC2 = il T gy
vec|—{+12\> 7 8
2 I —9 10—
3 RO 820 P1
4 1 VERS AUTRES CARTES CHARIOT
s \VID+] v (BUS IC2)
6 VID- T
7 7 .
—lB = e VERS CAMERA
vee L [Fe] 6loit |2
J2 49.9 3 2 1
5 VIDEOC
+
V-
4 M1 R7
l 75
-5V
R10 820 CONVERSION
W.‘ SIGNAL VIDEO UNIPOLAIRE/
+ .
SIGNAL VIDEO DIFFERENTIEL
I_MGISI
M5 1 6 Qv+ 2
[R5 out - [Re }—

3

820

v +1
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Bus 12C : Notions démentaires E pH I I.I ps

Pr ésentation

Le busde communication detype série 12C, dort le sigle signifie "Inter Integrated Circuit" " 11C
et pa contraction I2C, a été propose initialement par Philipsmais est adopté de nosjours pa detres
nombreux fabricants.

Le bus12C qui n'utilise que deux lignes de signd (et les masses correspondantes) permet a un
certain nonmbre d'appaeils d'échanger des informations sous forme série avec un débit powant
atteindre 100 K bits/s en mode standad ou 400 K bits/s pour les versions les plus récentes. Les
premieres applicationsdu bus|2C sont des applicationsaudio ou vidéo pou lesqudlesla simplicité
demise en oaivre est nettement plusimportante qu’un dbit devé.

Caractéristiques

* Clest un kus Sfrie bifilaire utilisant uneligne de domées appdée SDA (Seria DAta) et ure lignedhoroge
appdée SCL (Serial CLOCK).

* Les domées peuvent étre échangées dansles deux sens sans restriction.

* Le busest multi-maitres.

» Chagueabonnédispose d'uneadresse codée sur 7 bits. On peut doncconnecter smultanément 128 abonrés
d'adresses différentes sur le méme bus sousréserve dene pas le surcharger dectriquament.

* Un acquittement est généé pou chagqueoctet de domées transéré.

* Le buspeut travailler & une vitesse maximum de 100K hits/s (ou 200K bits/s) &ant entenduqueson
protocole pemet deralentir automatiquement I'équipement le plus rapide pou sadgpter alavitesse de
['élément le pluslent, lorsdun trandfert.

* Le norrbre maximum d'abonrés n'est limité quepar la charge capacitive maximale du bus qui peut étre de
400pF. Ce nonbre ne déend donc que delatechndogie des circuits et du mode céblage employés.

* Les niveaux éectriques sont compaibles CMOS, NMOS ouTTL.

L=

—0 Y
Cette figure montre le principe adgote au niveau des - Q_IF___ [j _
étages d'entrée/sortie des circuits dinterface aubus soL
12C. Sila patie entrée pe'met de mettre un niveau

logiquedirectement sur |’ entrée concernée, on condate QE)_A7 - QE)Z’
quela patie sortie fait appd a une configuration a Hotlge [ b || 0 e ’

drain owert (I'équivalent en MOS duclassique : :
collecteur ouwert) ce qui permet deréaliser des ET —— .
cablés par smple conrexion, sur la ligneSDA ou SC, N @ : ! :
des sorties detousles circuits. o |

,ﬂ_f_ Données ‘ 7;7
Orcutdinertace  Grou dintoraco
Principe d'un échange de données
Aucunecharge n'étant prévue, unerésistance de rappd a unetension postive doit étre mise en place. Le
niveau électrique n'est pas précise pou l'ingant car il dépend de cette tendon. Nous parlerons donc de
niveaux logiques hauts "1" ou bien encore de niveaux logiques bas "0" éant entendu quel'on travaille en
logiquepasitive cest adire quun riveau haut correspond aunetenson dus élevée quun riveau bas.

Compte tenu de ce mode de conrexion en ET céblé, lorsquaucun abomé n'émet sur le bus, les lignes
SDA et SCL sont au niveau haut qui est leur éat derepos.

. Figure qui résume le principe fondamental d'un transfert
X _satle > _stable X a sawoir : une donrée n'est consdérée comme valide sur le bus

uelorsgue le sgnd SA. est al'état hau.
sl — [ — r q q g

SDA
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Principe d'un échange de données (suite)

L'émetteur doit doncpostionne la donrée a émettre lorsque SCL est a I'état bas et la maintenir tant que
SCL reste al'état haut (nous verronsdes chronogammes plus précis dans un instant).

Comme la tranamission seffectue sous forme série, une information de début et de fin doit étre prévue
L'information de début sappdleici condtion de départ et I'information de fin condtion darrét.

Une condition de dépat est réalisée lorsquela ligne SDA passe du niveau haut au niveau bas aors que
SCL est au niveau haut. Réciproquament, unecondiion d'arrét est réalisée lorsque SDA passe du hiveau bas
au niveau haut dorsque SCL est au niveau haut.

1" aciel 2" oclel Darnier oclel

] ] i
' -- i !

i ! Poids H i
. lons "

SCL

Gl:unr!ilinn Acquittamant Acquitlernant  Condilion
de dépan 1% potat dernier ochel ozt

Les donrées sont envoyées en série par paques de huit bits indépendants. Le bit de poids fort est envoyé
le premier.

Chague odet est suivi pa un bit dacquittement (ACK) de la pat du destindaire et I'ensemble du
processus fonctionre comme indiquésur lafigure ci-dessus

Lors d'un échange de ce type, la ligne SCL est pilotée par I'initiateur de I'échange ou maitre, quitte a ce
guel'esclave agisse également dessus dans certains cas paticuliers.

La figure ci-dessus montre d'abord ure condtion ce départ, générée pa le maitre du busacet indant. Elle
est suivie par le premier octet de données, paids forts en téte. Aprés le huitieme bit, I'émetteur (le maitre),
met sa ligne SDA au niveau haut c'est a dire au reposmais continuea généer un signd d'horoge sur SCL.
Pour acquitter I'octet, le récepteur doit aors forcer laligne SDA au niveau bas pendant I'état haut de SCL qui
correspond acet acquittement, prenant en quelque sorte la place dun reuviéme bit.

Le processus peut aors continuer avec l'octet suivant et se répéter autant de fois que nécessaire pour

réaiser un échange d'informationscomplet. Lorsquecet échange est terming, le maitre génere unecondition
darrét.

Formats detrangmission
8 7654321 _ , 0=Editure(madte - esclave)

L/E
—» 1 =Lecture(esclave — maitre)

Adresse sur 7 hts

Cette figure montre le contenu du premier octet qui est toujours présent en début d'échange Ses sept bits
de poidsforts contiennent I'adresse du destinataire du messagece qui auorise 128 combinaisonsdifférentes.

Le bit de poids faibleindique s |e meitre va réaliser unelecture ou uneécriture.
- Sice hit est & Zro le maitre va écrire dansl'esclave ou lui envoyer des domées.

- Sil est & un, le maitre va lire dars I'esclave c'est a dire que le maitre va recevoir des donrées de
I'esclave.
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Product data

I12C bus extender

P82B715

DESCRIPTION

Le P82B715 est un circuit dédié aux
applications a systemes bus 12C. Il permet
d’éendre la distance de sépaation entre les
composants communicants du bus 12C pa
amplification des lignes de données (SDA) et
d’hodoge (SCL). La capacité limite d'une
ligne de bus I12C est de 40QpF et réduit la
distance de communication de pluseurs
meétres. L’utilisation du P82B715 a chaque
extremité de la ligne réduit la capecité du
cable du bus 12C et pemet d’atteindre une

capecité  totale du systéme  (circuits,
conrecteurs, ...) prochede 30MpF.
BROCHAGE
PIN SYMBOL FUNCTION
1 N.C. MNo connection
2 Lx Buffered Bus, LDA or LCL
3 |sy 12C Bus, SDA or SCL
4 GND Negative Supply
5 N.C. MNo connection
6 |Sy 12C Bus, SCL or SDA
7 Ly Buffered Bus, LCL or LDA
8 Voo Positive Supply

CALCUL
TIRAGE

Des résistances de tirage de type pull-up
sont nécessaires pour assurer des niveaux
logiques hauts convenables sur les lignes de
bus une fois amplifiés. En pratique les
résistances de tirage pull-up sont calculées
pou un fondionrement d’un temps de montée
minimal du signd de trandert. Cette limite a
été établie pou un échange de domées sur la
lignefondionnant ala fréquence de 10CkHz et
avec unecondante de tempstotale du systeme
fixée a lps au plus

Pour chague section du bus, larésistance de
pull-up est calculée selon la formule suivante :

DES RESISTANCES DE

lps
R =

Ccircuit + Cconducteurs

Ou : Ccircuit = somme de I’ensemble des
capacités internes aux circuits connectés au
bus et Cconducteurs= capecité totale des
conducteurs du bus La figure suivante dome
un cas de calcul typique des résistances de

tirage:

LOCAL BUS

PROPOSED BUS EXPANSION

12c

il

GND

C

—— 3nF=CABLE WIRING CAPACITANCE

ov

EFFECTIVE CAPACITANCE
LOCAL BUS I2C DEVICES

EFFECTIVE CAPACITANCE
BUFFERED LINE

EFFECTIVE CAPACITANCE
REMOTE I12C DEVICES

2% 12C Devices 20 pF 1% 12C Devices 10 pF
Strays 20 pF Wiring Cap. 3000 pF Strays 10 pF
PB2B71S  10pF | | P82B715 10 pF

..... TOTAL CAP. 3000 pF
TOTALCAP.  50pF TOTAL CAP. 30 pF

LOCAL I2C PULL-UP BUFFERED BUS PULL-UP REMOTE I2C PULL-UP

1usec 1
LUSEE _ o ke R2 = - B¢ _a3pq — lusec

R = S0pr 3000 pF 30 pF

= 33 kQ

SU00254
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PIC16F87X

28/40-Pin 8-Bit CMOS FLASH Microcontrollers

Cette doaumentation technique concerne les circuits
PIC16R873 PIC16F874, PIC16R876¢et PIC16F877.

DESCRIPTION DES PORTS1/O

Certaines broches des ports

I/0 du circuit sont

multiplexées avec dautres fonctions internes au

PIC16R87X.

PORT A

Le port A est un port & 6 broches bidirectionrelles. Le
tableau ci-dessousrésume les attributionsde chacunedes

Pin Diagram

PDIP

MCLRWep — I
RADIAND +—eT]
RATANT w—w L]

RAZIANZIVREF- =[]
RAZANIVRER «—wT]
RA4TOCK! w—w ]
RABIAN4SE ~+—= I
RED/RD/ANS a— L]

OSCYCLKEIN —=T]
QSCHCLKOUT =——T]
RCINTIOSOTICK! -—=T]
RCUTIOSICCPZ +—T]
RC2ICCPT w—eT]
RCHECKISCL =+—=T]

ROOFSFD -]

,
/' so[Qe— mETRGD

PIC16F877/874

38 [ =— RBE/PGC
38 [] =-—= RES

37 [] =— RB4

36 [] =—= RBIFGM
35 [] =—= RB2

34 []=—= RrB1

33 [ =—= REQINT
32 [ =—— Voo

31 [] -—vss

30 [ =— RO7FSPT
28 [1=—= ROGPSPE
26 [] +—= RODEFSPS
27 [] == RO4/PSP4
36 [ ] -—e RCTIRADT
25 [] +—= RCETXCE
74 [] =—a RCEISDO
23 [ =—= RC4ISDISDA

22 []=—= RDIFSA3

broches : RD1/PSP1 =—= L] 20 21 [1=—= RD2IPSP2
Name Bit# Buffer Function
RAQ/ANO bit0 TTL | Input/output or analog input.
RA1/AN1 bit1 TTL |Input/output or analog input.
RA2/AN2 hit2 TTL |Input/output or analog input.
RA3/AN3/VREF bit3 TTL |Input/output or analog input or VREF.
RA4/TOCKI bit4 ST Input/output or external clock input for Timer0. Output is open drain type.
RA5/SS/AN4 bit5 TTL | Input/output or slave select input for synchronous serial port or analog input.

Legend: TTL = TTL input, ST = Schmitt Trigger input

PORT C

Le port C est un port a 8 broches bidirectionnelles. Lorsquele modue 12C est activé, les broches

RC3 & RC4 ducircuit sont dediées au trandert de domées pa protocole 12C.

MODULE DE CONVERSION ANAL OGIQUE/NUMERIQUE

Le modue de conversion andogiqueénumérique possede 5 broches d’entrées. Le signa d’entrée
andogiquecharge une capeacité interne au convertisseur. Le convertisseur produt aors le résultat de
la conversion sur un mot de 10 bits par approximation successive. En cas de non utilisation de la
broche RA3, laréférence detenson récessaire a la conversion peut ére prise entre VDD e VSS.
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él\-lYTEE

FTR 80

Caméra TV couleur zoom a téte orientable
Zoom colour TV camera with swivelling head

LW CARACTERISTIQUES TECHNIQUES
ELECTRONIQUE

Capteur d'image - CCD 1/4", 440 000 pixels
Résolution horizontale - 460 lignes TV
Standard couleur - PAL {optien NTSC)
Synchronisation ~interne
Sortie vidéo -1 VWee, 75 ohms
Rapport signal/bruit - 50 dB
Sensibilite - 2 lux en mode standard

- 0.3 lux en mode intégration
Tension d'alimentation 18324 Vde
Consommation - moins de 10 W
Recopie de l'angle de rotation - codeur optique (+/- 1°)
OPTIQUE
Zoom optique - x 10 (focale 4.2 4 42 mm)
Zoom numérique x4
Angle de vue (horizontal) - 46° a4 6°
Mise au point - automatique ou

télécommandée

ECLAIRAGE INTERNE
24 LEDs blanches haute luminosité (50 000 heures de durée de vie)

Philips Semiconductors Product specification
|

Remote 8-bit /O expander for I2C-bus PCF8574

Le PCF8574 réalise I'interface des lignes du bus SYmMBOL PIN
I2C avec des circuits de type microprocesseurs,
microcontroleurs ou autres. Le contenu de |
chaque octet de domées tranamis sur la ligne |[ro
SDA du bus I2C est réceptionré par le circuit |[[P1
puis stocké dans des bascules de type D sur |[22
chacune des sorties PO aP7.

address input 0

address input 1

address input 2

guasi-bidirectional I/0 0

guasi-bidirectional I/0 1

guasi-bidirectional /0 2

guasi-bidirectional /0 3

W |~ @[ W] h] =

Vgg supply ground

P4 guasi-bidirectional /0 4

P& 10 guasi-bidirectional I/0 5

PG 11 guasi-bidirectional I/0 6

P7 12 guasi-bidirectional I/0 7
NT 13 interrupt output (active LOW)
SCL 14 serial clock line

SDA 15 serial data line

Voo 16 supply voltage
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March 2005

Regulating Pulse Width Modulator

DESCRIPTION

Le LM2524D/LM3524D comporte toutes les
fondions nécessaires a la conoception d’une
alimentation & découpage ou de contrdle de
dispogtifs de puissance (moteurs, ...) pa
signaux modués en largeur dimpulsion
(PWM).

Chague circuit renferme un régulateur, un
amplificateur d’erreur, un oscillateur, un
comparateur, une logique de commande des
trangstors de sortie et enfin un dispostif de
l[imitation en courant.

PRINCIPALES CARACTERISTIQUES

= Circuiterie decontrole asignaux PWM

= Courant desortie DC de200mA

= Tendon ¢k sortie max de60V
FONCTIONNEMENT
Le circuit génere sur sa sortie (broches 12 et
13) un signd modué en largeur d’'impulsion
(PWM) dort le rappat cyclique est fondion
de la tengon présente sur la broche 9. Un
montage suiveur de tenson peut étre insré en
conrectant la broche 1 alabroche 9 du circuit.

Dans ce cas, la tendon de la broche 2
correspord a celle de la broche 9.

La correspordance entre tenson d’entrée
(broche 9) et rappat cyclique est domée ci-
dessous:

50
a0 ,/ |

. /.

20

10 — ‘ —
0 I
1 15 2 25 3 35 4
VOLTAGE ON PIN 9 (V)

DUTY CYCLE (%)

DIAGRAMME DE CONNECTIONS

A

1
INV INPUT =

—— VREF
2 1
NI INPUT — — VN
3 14
0SC DUTPUT = — EMITTER B

q 13
+CL SENSE — p— COLLECTORB

5 12
—~CL SENSE —— — COLLECTOR A

6 11
P— EMITTER A

RT ——
7 10
Ct — p—— SHUTDOWN
8 9
GND — —— COMPENSATION

LIMITATION EN COURANT

Le LM2524D/LM3524D est doté d’un circuit
qui limite le rappat cycliquea 25% en cas de
dépassement de la tension de mesure du
courant (broche 4) max de200mV.

ETAGE DE SORTIE

Les sorties du circuit sont réalisées avec des
trangstors bipolaires de type NPN capables de
supporter un courant limite de 200mA. Ces
trangstors sont & collecteurs ouverts et sont
contrélés pa ure logique de commande

ouUTPUT
ENABLE

Y 3

Bac Génie Electronique
Session 2009

Etude d’un Systéme Technique I ndustriel

Page CAN10 sur 16

9IEELAG1

Documentation Electronique




s Fomesoutra.com

CR SCUlrR .
Docs a portée de main

e e—————————
FAIRCHILD
I
SEMICONDUICTOR MM

MM74HC139
Dual 2-To-4 Line Decoder

DESCRIPTION GENERALE

Le MM74HC139 et un  décodeur .
paticulierement bien adapté au décodage I

K3 |E3 i 13

DIAGRAMME DE CONNECTIONS

HELECT JATA BUTPUTE

e

] m k]
|1z ] | Kl |3

L : niveau logiquebas
H : niveau logique haut
X 1 niveau logique bas ou haut

d'adresses des circuits mémoires. Le bottier 11
renferme deux circuits dedécodage —
Table devéité: T
Inputs Outputs
Enable Select J— :
G B A Yo Y1 Yz Y3 SELECT H CUTPUT BUFFER
H X X |H H H H B
L L L|L H H H 1 T b
I 1 z k] |-1 I 5 ‘E ' 7 I [ ]
L L H H L H H EWARLF i i im 11 I H 5 o
L H L H H L H & SELECT MTAQ'.'WPI.ITS
L H H|H H H L

L298

Le circuit L29,8\est uti!isé pou foumir un NI NG Etal destranasiorsinterne
courant adapté a la puissance des moteurs M AR | PWM AV | T1 | T2 | T3 | T4
de propusion pou une commande en 0 0 OFF | OFF | ON | ON
moduation de largeur d’impulsion. On 0 1 OFF | ON | ON | OFF
domeci-contre la structure simplifiée et la 1 0 ON | OFF | OFF | ON
table defondionrement du circuit L298 1 1 ON | ON | OFF | OFF

On note par "ON" |'état de saturation du trangstor et par " OFF " son état de blocage On
conddére quela tengon collecteur - émetteur des trangstors internes est nulle en casdesaturation.

IN2
%M_AR PWM_AV

. +5V

D /ARRET_GCHE

Les signaux de commande d’arrét des moteurs /ARRET_GCHE et /ARRET_DTRE sont au niveau
haut
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= DS1803
ﬂ Q“ﬁg_"lﬁ’éosﬁ IVI/J‘IIVI Addressable Dual Digital Potentiometer

DESCRIPTION
Le double potentiometre numérique DS1803 est caractérisé par 2 potentiométres indépendants
ayant chacun 256 postionspossibles. La commande du dispostif est réalisée par une interface série
a2 fils (SDA et SCL).
Trois bomes dadresse (A0 a A2) pamettent de patager la méme interface série pou §
potentiomeétres numériques possibles. La postion exacte du curseur de chague potentiométre peuf
Etre écrite ou lue Le dispostif est disporible pour trois valeurs standard de résistance : 10kQ
50k, & 100kQ et est utilisable atempérature ambiante industrielle.

CARACTERISTIQUES DESCRIPTION DESBROCHES
- Trés basse conommation - LO, L1 : Broches « origines » des potentiométres
- Tenson daimentation: 3V ou5V - HO, H1 : Broches « fins» des paentiomeétres
- Doube potentiométre numériquea - WO,WL1 : Broches « curseurs » des potentiométres
256 pasitions - A0..A2 : Broches « sélections» des potentiometres
- 3 entrées d’adresse - SDA : (Signd DAta)
- Interface série a 2 entrées (commande - SCL : (Signal CLock)
pa busl2C) - Vcc : 3V/5V Alimentation
- Température d’utilisation : - 40°C a+85°C- GND : Masse
- Vaeurs sandards derésistances : - NC : Non @mnrecté
- DS18(B-010 10kQ
- DS180B-050 50kQ
- DS1803-100 10kQ
DIAGRAMME FONCTIONEL
Potentiométre-0 Potentiométre-1
|T MTuItipTexeur lvers 216 | |T MTuItipIexeur lvers 25T6

1T il I

| Curseur-0 (registre 8 bits) | Curseur-1 (registre 8 bits) |

»  Unitéde
contr6le et de
SDA commande
Interface série ﬁ ~
a2lignes Sdection | A0
d'adresse des [« Al
potenti ometres (4 A2
Bac Génie Electronique . , R . .
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- DS1803
ﬂ Q"ﬁc!ﬁlﬁ’éosn /VI/J‘IIVI Addressable Dual Digital Potentiometer

SELECTION ET PARAMETRAGE [ POTENTIOMETRECOMMANDE  |VALEUR

DES POTENTIOM I‘ETRES Potentiométre -0 (écriture) 10101001
Le DS1803 possede 3 commandes de =50 e 1 (écriture) 10101010

chagement de vaeur de résistance. S _

Celles-ci induent le chargement de pot- Les deux potentiométres -0/1 (écriture) (10101011

0, le chargement de potl et le

chargement de pot-0/1. La commande OCTET DE CONTROLE

pot-0 permet le chargement d’uneval eur s

dans le potentiométre-0 et

éventudlement le chargement d’une ’7] ‘ l ] | ‘ |

valeur dans le potentiometre-1l. La o 1 0 1 A RW

commande pot1l pemet seulement le ‘ | ‘ 1 l

chagement d'une valeur dans le

potentiométre-1.La derniére commande &

de chargement de pot0/1 permet le G el

chargement dans les deux

potentiometres a la méme valeur avec

uneseule commande.

PROTOCOLE DE LECTURE D'UNE DONNEE

CETIONAL
CLATA =Tr]
Y TE B TE
s LsE MsE

CaT o B

PROTOCOLE DE LECTURE D'UNE DONNEE

Write Pot-0

OPTHMAL
UL COMMARD DAl DTA |
mzg  AVIE Lsg mgn  BTE Lsn wmEm SR T - 52 |
TTTT I T TRITTTTIT T TR TT T 117 l""'-'i'lg'
3t o Imrlmoig ;§ PTG PLT-1 r§ l_|
Il'i-]1l"'-IIII|||I...'I|||||--|"|i| I
=0
Write Pot=1
CONTRDI oo .anNl: L}ﬁT.ﬁ_.
mse  MYTE 155 wmsa P i Mge  FYTE LD
| FToT Voo d ] el T ] | | T AT T T T TTTTI . =
A2 A A G g ;§ FOT-A ! §
'I'||||| lIIIIIII 1 O O Y Y I =
Hoem
Write Pol—0/1 (same valus)
CONTOL COMMARD AT
BYTE LSR MEH BYTE L5 MEH BYTE (1]

z 6 T 0 ) Sy <~ O O O I I =
§j' |'|1|“|1|'|1|1§| e §|E

HWSE

FTTTTTTT Rl 71
@ a1 AFAI AT A 1 @

L | I -

Ffi=l

Bac Génie Electronique

1on 2009 Etude d’un Systéme Technique Industriel

Page CAN13 sur 16

9IEELAG1 Documentation Electronique




s Fomesoutra.com

CR SCUlrR .
Docs a portée de main

i
b TEXAS NA556, NE556, SA556, SE556
INSTRUMENTS DUAL PRECISION TIMERS
DESCRIPTION CARACTERISTIQUES

Ces circuits intégrés englobent deux » Two precision iming circuits pe
circuits indépendants de type NES55. lls package

peuvent étre utilisés en mode astable: la . .
fréquence et le rappatt cycliquesont contrélés Astable or monczstable opera_tlon
indépendamment par deux résistances et un * TTL-compdtible output can snk or
condensateur ou en mode moncstable: la ource upto 150 mA

durée d’'impulsion de sortie est contrélée par « Active pullup apulldown

un smple circuit RC.
P * Designed to beinterchangeable with

La sortie est compaible avec la .
techndogie TTL s lecircuit est dimentéen 5 Sgnetics NESS56, 1556, and SES56

volts. Dans tous les cas, ele peut foumir

juqu’a 150mA.
DIAGRAMME FONCTIONNEL POUR CHAQUE BROCHAGE
TIMER )
Vee RESET 1DISCH[ 1 14 ]VCC
LO 1THRES[] 2 13[] 2DISCH
THRES —— 1CONT[] 3 12]] 2THRES
CONT —¢ out 1RESET([] 4 11[] 2CONT
§ 10UT[] 5 10[] 2RESET
1TRIG[] 6 9[] 20UT
TRIG GND[] 7 8] 2TRIG
JT‘ DISCH
GND
NOTES D'APPLICATIONS MONTAGE ASTABLE
MONTAGE MONOSTABLE BV IcIEV)
(5V\t,§ﬁ5V) Open
(see l\foteA)
0.01 PP Ra CONT _ Vec
" - < RESET RL
" CONT Vcc DISCH
L O|RESET RL Rs s out out
DISCH ot our [ e oND
THRES -~ C
Input TRIG GND I i
TC l Expressionsdela durée al’ éat haut, et de la

. ) = durée &I’ état bas et delapériode
Expression ¢k ladurée de t, =0,69R, +R)C

I"impulsion ce sortie: tw=11R,.C

t, =0,693R,C
T=t, +t;
=0,693R, +2R,)C
Ly - R+R;
T R,+2R,

Rappat cyclique:
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Principe de commande des servomoteurs

Un servomoteur est un moteur éectrique a courant continu, pivotant sur 18C°, et possédant une
électroniqueinterne. |l est capable d'atteindre des postions prédéerminées, puis de les maintenir.
Lapostion est dansle cas d’un noteur rotatif, ure postion dangle.

Pour piloter un servomoteur, il suffit de lui envoyer une tenson, pendant une durée
propationrelle a I'angle de rotation voulu (entre 1 et 2 ms), comme indiqué sur le schéma ci-
dessous L’'impulsion de commandedotit ére reprodute environ toutes les 20 ms.

Typiquement la postion neutre (0 °) de cet Angle en sortie

arbre moteur est obtenue pour une durée de

s . " , . =-90°C
I'impulsion postive d’environ 1,5 ms. La . ¢
postion minimale, -90°, est obtenue pou une — -/ |
durée d’environ 1ms et la postion maximale, P :
+ 90° paur unedurée d’ environ 2ms. » ;\ > q-0°C
Lorsque I'on d0|t' commande pluseurs 15 7/ ‘
servomoteurs, pou éviter des perturbations je—
mutudles, on décae les impulsions de '
commande Chacune occupe alors le canal , a=90"C
temporel qui lui est affecté. | 2 //
L =~20ms
Horloge de
synchronisation ~20ms
A < >
t
Signal de commande Canal temporel 1 Canal temporel 2

y
A
A4

du servomoteur 1 <

v

Signal de commande
du servomoteur 2!
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Chronogrammes des signaux issus de FP2 : Gestion de I’orientation de la caméra

\ A

20ms

CONS_V

A

~—~+

v

— —

Tcons vmoy=1,5Ims

H2
A (Teons vmin=1,28M8 < Teonsy < Teons vma=1,768MS)
t
B 10ms g
H2A
A
[ / t
« 20ms . "
CONS H
t

— e

Tcons Hmoy=1,452ms
Teons Hmin=(0,9@mS < Teons 1 < Teons Hmax=(2,0@ms)
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Bareme
A) ANALYSE FONCTIONNELLE E) GESTION DU DEPLACEMENT
DU CHARIOT FP3
Q1 2 2 points pour la justification
B) ETUDE SOMAIRE DU BUS 12C 2 points pour la ligne du tableau Q22| 4
Q2 2 2
Q3 1
Q4 2 4
Q5 1
Qg 2 4
Total 8 2
C) GESTION DU SIGNAL VIDEO, DES 3
CONSIGNES DU CHARIOT FP1 2
0,5 point par interrupteur Q71 1,5 4
0,5 point par signaux Q8 2|
0,5 point par correspondance Q9 27
I'ORIENTATION DE
0,5 point par ligne
Q3 2
Q32 4
Q33 2
Q34 2
Total Q35 4
D) ETUDE DE LA T Q36 3
ENTRE FP1ET F Q37] 3
2 1 point par ligne Q38 3
2 Q39 4
2 Q40 2
2 Q41 2
2 Q42 2
0,5 point par réponse Q43 2
4 Total 35
14 Nombre de points total 100
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CORRECTION

A) ANALYSE FONCTIONNELLE

Ql: Collectivités Technicien
locales opér ateur
FC1

FPI FC2
Fcs (© Systéme
Source d’ énergie vidéo GISY S
électrique FCa EC3

FP1 Capter, transmettre et visualiser I'image de I’ état de la ca

Gt

isation
FC1 Transmettrelesconsignes
FC2 Mesurer la distance parcourue dansla canalisation
FC3 Reéceptionner et mémoriser le signal vidéc
FC4 Résister aux milieux ambiants (humi ] 5 5s et non éclair és)
FC5

Q2:

Q3:
Q4:

by

Q5

Le para
debitsd’

re logique qui limite le nonbre de conposants conrectés est le nonbre
resse : 7 bitsd’adresses AO a A6 :27 = 128conmposants.

detrangnission en modestandard du bus 12C est de 100Kbits/. Le signd
MHZ2) ne passe paspar le busl2C.

Q6 :
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C) GESTION DU SIGNAL VI DEO, DESCONSIGNESET DE
L’ALIMENTATION ELECTRIQUE DU CHARIOT FP1

Q7 :
Interrupteur PROP Etat logique du signal PROP Etat du moteur d’entrainement du
chariot (Marche—Arrét)
Ouvert 0 A
Fermé 1 M
Interrupteur SENS Etat logique du signal SENS Sens de déplacement du chariot
(Avant — Arriere)
Ouvert 0
Fermé 1 AV
Interrupteur LUM Etat logique du signal LUM Etat ED depuissance
Ouvert 0
Fermé 1
Q8 :
Signal Valeur analogique | Valeur analogique
minimale maximale
VH ov +5V
VvV ov
VVIT ov
Q9 :
VVIT est con
Q10: Résolution e
Q11:
Valeur numérique | Valeur numérique
minimale maximale
(hexadécimal) (hexadécimal)
000 3FF
000 3FF
000 3FF

Q12:

Q13:

des joysticks sont a mi-course VH= V\=2,5V :
ax/2 = 1FF et NV = NVmax/2 = 1FF

Econamie en terme de longueur de conducteurs nécessaires a la transmission des

signaux. Ici seuls deux conducteurs sont nécessaires (signaux SDAB et SALB).

Q14 .

Liaison 12C par les broches RC3/SCK/SAL pou signd SA. et RC4/SD.SDA pour

signd SDA.

Q15:

S 01 0 0 A2 Al A0 R/W Cr C6 C5 C4 C3 C2 C1 CcCo

SDA|[S|o|1][0]0]

o JofJofJ o J]af]afJa1f]1]o]Jo]o]o|]

Octet d'adresse

Octet de données
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D) ACQUISITION DE L’'IMAGE ET TRANSMISSION

Q16

Q17:
Q18:
Q19:
Q20:

Q21

a) Impé&darce vue de la caméra (=impédance d’entrée de |’ étage d’amplification) =
R7/R8 [JR7 =75Chns
b) On reléve sur doccaméra : résistance interne= 750hns

Pour un maximum de transmission de puissance, il faut respecter [I'égalité
RINTcaméra = R7= 750hns

Stucture : anplificateur soudracteur oudifférentiateur.
V+ = (VID+).R16(R11+R16)

V- = (VID-).R2/(R1+R2) + VOUT.R1{R1+R2)

VOUT = (R2RY[(VID+) — (VID-)]=2,1[(VID+) — (VID-)]

VIDEOC
1Vv
0,8v // \
0,6V
0,4V
_/ 3
ov :t
VID+
\/
d’un bruit
1
/N
[\
SV A
AV
/\
3V / /
2V
v \ /
\/ t
ov >

Lesignd VOUT est débarrassé des signaux parastes de modeconmmun captés par la
lignebifilaire (suppression des perturbationspar la gructure soudracteur).
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E) GESTION DU DEPLACEMENT DU CHARIOT FP3

Q22 : a) Le circuit réceptionre les octets de consgnesur la liaison série I12C. Les bits de
I’ octet de consgnesont extraits et placés en parallele sur leslignes VO, V1, V2, #AR,
#AV, CMD_LED, /GAUCHE & /DROTE.

b)
IDROITE | /GAUCHE | CMD LED | #AV #AR V2 V1 VO
1 1 1 1 1 0 0 0
Broches de sortie du PCF8574
Q23: SiV0=0, V1=0 éVv2=0 dors VN = 1,5
SiVvV0=1, V1=0 éV2=0 dors VN = 2V
Q24 a) Lecircuit LM3524 généeun signd moddéen larg i ignhal PWM)

enroulements des moteurs de propusion).

Lecture doc technique et chronogra
cycliguede 10%¢et pou VNI = 2V, 0

PV S
15V

vié sur sa droite), en congquence le moteur gawche dott ére stoppe pour
bannetrajectoire.

Q27 : _
RET DRTE = /DROTE . [CAPT_GCHE
Il Sagit deET cableés.
Q28 : Le circuit L298 est conrecté a I’enroulement de chaque moteur de propusion du

chariot (gauche et droit). Il fournit la puissance nécessaire au fondionnement des
deux moteurs en fondion des signaux de commande qui peuvent faire évolue la
tenson noyenneet le sens derotation.

La dructure interneducircuit se nomme" port en H™".
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Q243 Q25b, Q29 :

Période du
signal PWM
1 1
—»
Vi : .
A 1 1
V po----------- po---------- i ! q------------ To-o-----------
15V i | | | |
i i : : : >t
1 1 I ] 1
PWM ! ! | | |
1 ] 1 1 1
5V I— ----------- e R —— e
. 1 >t

#AV=0, #AR=1

| #AV=1, #AR=0 ' |
PWM_AV | E | |
5V h ___________ v v | |
I:-I | ! I t
PWM_AR : : |
5V ; ; R e TR
i i i t
OuUT12 ! ! !
+5V ‘i I I - : ________________________
0 , , ' >t
VI TR R SO e
Remarque : prendre en com tat del e, mémes PWM est faux au dépat (Q24)
Q30: La valeur moyen I ion OUT12 augmente inversement propartionnellement

a la tens N ima la devitesse du chariot.

F) E TION DE LA CAM ERA FP2

Q31:
Q3 +2%).C2

_ R+R +R3

" R+R+2R,

_ 10+33+0.22
¢) Tu1 = 0,69(10.10°+3.3.10%+2.220)2,2.10° 7 10433+ 2x0.22
a =0,984
Th1 = 20,857ms

Q33: Monostable
Q34: Le morostable (1/2 IC1, R4, C3) générant le signal H2 est déclenché sur les fronts

descendants H1 de I’ astable (1/2 IC1, R1, R2 R3 C1).

Bac Génie Electronique

on 2009 Etude d’un Systéme Technique Industriel

Page Cor6 sur 7

9IEELAGICORR Corrigé Electronique




s Fomesoutra.com

CR SCUlrR .
Docs a portée de main

Q35: Le signd péiodique CONS V est généé sur les fronts descendants (H1) du
moncstable (R12,R8,P1, C5), sa moduation delargeur d’impulsion est obtenueen
agissant sur le potentionmetre P1.

Le signd pé&iodiqgue CONS H est géné&é sur les fronts descendants (H2A) du
moncstable (R9, P2, C9), sa moduation de largeur d’impulsion est obtenue en
agissant sur le potentionmetre P2.

Q36: La moduation de largeur d’impulsion des signaux Cons V et CONS_H permet de
commander la postion des deux servomoteurs SERVO_V et SER/O_H. La postion
des servonoteurs est propationrelle a la largeur d’'impulsion de Cons V et

CONS H
Q37 a) R5 et C7 réalisent une conwersion front — impulsio nerent 2 impulsions
d’anplitudes et designes contraires (la premierede5V a 06V, la ( V a9,4v).
b) La diodeD1 monté en paralléle avec R5permet.¢ i nsur 2

(la deuxieme). On peut aing dé&clenche le monostable (NE555 par un

Q38:
P1
Plmin |P P2max
Valeur deP1l et P2 (en kQ) 0 10
TConsV (en ns)
TCondH (en ns) 0,902 1,452 2,002
Q39: - contrOler par un systeme a logiqueprogra > (microcontroleur)
- dotble potenti % 1dépendants commandés par une interface série a 2 fils
(busl2C)
- précision (résolu 0 eme),-usire moindre (pasdefrottement mécanique
e ouen nodelecture.
Q40 : 0101001

Q41 :

Postion
| faut 1,

aurseur aumilieu danc a 128(10) = 1000000Q2)
128 /256= 128x 3906 =5 KQ
Q43:

Nom du Andle caméra Largeur Valeur du potentiométre Valeur del octet de
potentiomeétre 9 d’'impulsion numeérique donnée correspondant

Horizontal de TConsH =1,635 6264 O 160(10) = 1010 000(2)

potentiometre-1 30°C ms
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