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Contrat N°4 : DESERIALISATION 

Ce contrat est proposé à un groupe de 1 ou 2 élèves.

	NOMS
	CONTRAT
	CARTES FABRIQUEES

	
	4A
	Deserialiseur à pic

	
	4B
	Désérialiseur à composants discrets


1 -  ANALYSE FONCTIONNELLE:

1.1 -  Approche du système :

On se place dans le cadre d’une compétition de modèles réduit d’avions (propulsion électrique) sur un site de pilotage.(absence de secteur EDF).L’organisateur de la compétition attribue les fréquences disponibles aux différents participants afin d’éviter tout risque d’interférence .Les participants choisissent le quartz de leur radio et de leur récepteur en fonction de la fréquence attribuée. Les avions sont des modèles à 3 gouvernes (profondeur, direction, ailerons), une voie de la radio est réservée à la commande des gaz. 

· En  vous inspirant du système didactisé, élaborer le diagramme sagittal de ce système de pilotage , décrire l’ensemble des liaisons, préciser le nombre de voies de la radio, la gamme de fréquence utilisée, donner toute information utile.

1.2 -  Analyse fonctionnelle du 1er degré :

On se place dans une des situations suivantes :

4A : La voiture roule en ligne droite à la moitié de la vitesse maximale sur le rapport de boite N°1.

4B :  La voiture recule au ¼ de la vitesse maximale sur le rapport de boite N°2, les roues complètement braquées à gauche.

· Dessiner la chaîne des fonctions principales qui interviennent dans cette situation, depuis l’action manuelle sur le curseur du programme jusqu’à la réponse au niveau du  véhicule. Décrire précisément le résultat obtenu (pour un signal :forme, amplitude, fréquence, durée,… dessiner le signal; pour une action mécanique :angle, vitesse, ..) à la sortie de chaque fonction principale. Présenter le résultat sous la forme d’un grand schéma annoté de commentaires et de signaux.(format A3 obligatoire, un dessin à la main avec des couleurs sera apprécié). Sur ce même schéma, faire apparaître en trait pointillé, le découpage des cartes et les nommer. Pour les signaux, rester au 1er degré . Le signal de la liaison USB ne sera pas dessiné.

Exemple :




OU


(Dans ce dernier cas, le signal 2 n’est pas décrit car il n’apparaît pas au 1er degré.)

1.3 -  Analyse fonctionnelle du 2ème degré :

1.3.1 -  Carte « désérialiseur à composants discrets :  Entourer sur le schéma structurel  l’ensemble des fonctions secondaires constituant FP2.

1.3.2 -  Carte « Désérialiseur à PIC » : Identifier les structures internes du PIC qui réalisent les fonctions secondaires de FP2, donner le schéma bloc de ces structures que vous relèverez dans la documentation.(collage ou capture). Entourer FS25 et FS26 sur le schéma structurel.

2 -  Analyse structurelle :

Les 2 élèves du contrat 4 réalisent l’analyse structurelle des 2 cartes désérialiseur. Dans le cas ou 1 seul élève est affecté à ce contrat, l’étude structurelle du désérialiseur discret est supprimée.

Le questionnement suivant n’est qu’une base de travail, il peut être approfondi ou présenté dans un ordre différent. Il est recommandé de présenter le schéma structurel de la FS étudiée en début de paragraphe et d’y faire figurer les grandeurs électriques utilisées dans l’étude.

2.1 -  Etude de la carte désérialiseur à composants discrets :

2.1.1 -  FS21 :Vérifier la bonne saturation de Q1, calculer son coefficient de sursaturation. Rôle de R1 ? Calculer la constante de temps du circuit RC.

2.1.2 -  FS22 : Calculer le temps nécessaire pour que le signa D atteigne le seuil de commutation du 4015. 

En déduire la durée minimale du temps de synchronisation de la trame PPM.

Etablir un chronogramme général des signaux « Trame PPM », « D », « servo direction » à « servo access2 ». Annoter ce chronogramme de commentaires explicatifs.

2.1.3 -  FS23 et FS24 :Expliquer le fonctionnement de ce monostable à l’aide d’un chronogramme documenté. Calculer la durée minimale et maximale de la durée de sortie.

2.1.4 -  FS25 et FS26 : Pour les 2 cas : durée servo access = 1ms et durée servo access  = 2ms :

Dessiner en concordance de temps les signal d’entrée et de sortie de la bascule RS.

2.1.5 -  En supposant que l’accessoire ne consomme pas plus que 100mA, vérifier par le moyen de votre choix (calcul ou simulation) que la capacité de C3 ( ou C5) suffit à assurer la saturation du TIP122 pendant l’état interdit de la bascule RS. Préciser les paramètres du transistor à prendre en compte.

2.1.6 -  Proposer une procédure d’étalonnage de RV1 et RV2.

Etude de la carte désérialiseur à PIC :.

2.1.7 -  Relever dans la notice des accessoires leur consommation maximale. Vérifier que le choix des transistors est correct (Icmax, VceO, Pmax).

2.1.8 -  Vérifier la compatibilité en courant et en tension avec la sortie du PIC, préciser les paramètres électriques relevés dans sa documentation.

2.1.9 -  Calculer la durée active de la RAZ du PIC à la mise sous tension et vérifier que cette durée est correcte.

Remarque :   A partir d’ici l’étude structurelle doit être menée parallèlement à l’étude logicielle.

2.1.10 -  Quel est le rôle du timer0 ? A quelle fonction secondaire est-t-il associé ?

2.1.11 -  Compléter le schéma structurel ci-dessous permettant d’obtenir la fréquence Fin à l’entrée de TMR0. Indiquer le nom des fréquences et leur valeur.


2.1.12 -  La variable « DuréeDétectée » contient le nombre d’impulsions comptées entre 2 fronts détectés sur RB5.Que vaut cette variable si la durée est de 2 ms ?

2.1.13 -  Le schéma structurel ci-dessous représente le principe utilisé pour élaborer les signaux servo. A l’aide de la figure 15-2 (page 120 de la documentation du PIC 18F1320), compléter ce schéma en apportant toutes les informations utiles (noms des signaux, valeurs des fréquences, noms des fonctions …)


Analyse logicielle :

2.2 -  Expliciter la configuration logicielle du timer 0 (Registre T0CON). Ajouter un commentaire à chaque ligne de la fonction InitTimer0 du programme Timer.c

2.3 -  Elaborer l’algorigramme du programme « main.c ». Justifier le rôle de la boucle sans fin.

2.4 -  A partir de la trame PPM  3 voies donnée ci-dessous :

· compléter le tableau donnant la valeur des variables utilisées dans le programme.





	Nom de la variable
	DureeVoieServo[1]
	DureeVoieServo[2]
	DureeVoieServo[3]
	EtatAccessoire[1]
	DuréeSynchro

	Valeur de la variable
	
	
	
	
	


· En déduire le signal présent sur la broche RA3 du PIC.

2.5 -  On se place juste après la réception du front N°5 :

· Donner la valeur des 2 variables « TempsL » et « TempsH » dans la fonction Int_niveau_fort du fichier Interrupt.c).

· Donner la valeur des  variables « NumeroVoieServo » et « DuréeDétectée » dans la fonction DecodePpm du fichier DecodePpm.c

2.6 -  Elaborer l’algorigramme de la fonction « GenerationSignalPpm » du fichier « Comparateur.c »

3 -  Manipulations :

3.1 -  Désérialiseur discret :

3.1.1 -  Etalonner la carte (RV1 et RV2).

3.1.2 -  Injecter le signal « trame PPM » (impulsions positives) soit à l’aide du récepteur 27MHz soit à partir de la radiocommande.

Effectuer tous les relevés oscillographiques permettant de valider le fonctionnement de la carte. Indiquer clairement sur ces relevés les durées et amplitudes mesurées.


(Utiliser de préférence un oscilloscope numérique pour capturer les oscillogrammes.)

3.2 -  Désérialiseur à PIC :

La manipulation qui suit devra etre montrée à l’ensemble des élèves de votre groupe afin que tous soient capables de la reproduire éventuellement le jour de l’oral.


· Relever à l’oscilloscope numérique les signaux « trame_ PPM » et « servo_ boite » pour les 2 rapports, annoter ces relevés.

· Voir la manipulation à effectuer au paragraphe restructuration logicielle.

Remarque : on pourra consigner dans le rapport d’autres relevés qui vous semblent intéressants.

4 -  RESTRUCTURATION :

4.1 -  Matérielle:

4.1.1 -  Désérialiseur discret :Remplacer les 2 monostables à portes logiques par un double monostable 4538. Choisir les composants. A-t-on gagné des composants ?

4.1.2 -  Désérialiseur à PIC : Remplacer les TIP122 par un réseau de Darlington ULN2003. Donner le schéma. Vérifier la compatibilité coté PIC et coté accessoire.

4.2 -  Logicielle:

La fonction “TesteImpulsion300µs” du fichier “DecodePpm.c” permet d’accepter des séparateurs compris entre 200µs et 400µs. Cela permet une certaine tolérance par rapport à cette impulsion dont la durée  n’est qu’approximative.

4.2.1 -  Modifier ces durées limites pour les ramener à 280µs et 320µs. Indiquer quelles variables il faut modifier et dans quel fichier.

Reprogrammer la carte avec ces nouvelles valeurs et montrer expérimentalement que cela déclenche une détection d’erreur.

Remettre  ensuite le programme en conformité.
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Injecter le signal « trame PPM » issue de la radiocommande à l’entrée de la carte « désérialiseur  à composants discrets ».


Visualiser à l’oscilloscope successivement les signaux Servo_direction, Servo_vitesse , Servo_ Boite et Servo_access1 en synchronisme avec la trame PPM. 


Agir sur les commandes de la radio et justifier les signaux observés.
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