CALCULS DE VERIFICATION


La motrice du convoyeur aérien peut fonctionner en autonomie, pour cela un microcontrôleur envoie des ordres permettant son avance ou son recul en fonction d’ informations sur une éventuelle collision .

Dans cette partie on s’intéressera à l’interface permettant de commander et contrôler le moteur de la motrice.
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Remarque : La représentation des contacts du schéma ci-dessus est en position repos

Etude de la fonction autorisation d’alimentation en 24 V.

Question N °7  ( répondre sur copie )

Si P34 = 5V

· Donner l ‘état de T1 et la valeur de Vce de T1. En déduire l’état du transistor T2 , et l’état du transistor T3, justifier qualitativement vos réponses. 

· Donner alors l’état du relais Rel1. Donner vos réponses sous forme de tableau sur votre copie ( voir exemple page suivante ).

Dans les questions N°8 et N°9, on se propose de vérifier comment le microcontrôleur autorise ou non la commande du moteur de la motrice

Si P34 = 0V

· Donner l ‘état de T1 et la valeur de Vce de T1. En déduire l’état du transistor T2, et l’état

du transistor T3, justifiez qualitativement vos réponses.

	P34
	Etat de T1

 (bloqué ou saturé)
	Valeur de Vce de T1
	Etat de T2 (bloqué ou saturé)
	Etat de T3 (bloqué ou saturé)
	Etat du relais Rel1

	5V


	
	
	
	
	

	0V


	
	
	
	
	


· Donner alors l’état du relais Rel1. Donner vos réponses sous forme de tableau sur votre 

copie.


Question N ° 8 ( répondre sur copie )

         Hypothèse : on admettra pour cette question  l’absence de collision.

· Si le relais Rel1 est en position travail, donner les valeurs des tensions présentes sur les sorties Cav et Car, justifier qualitativement vos  réponses.

· Si le relais Rel1 est en position repos, donner les valeurs des tensions présentes sur les sorties Cav et Car, justifier qualitativement vos  réponses.

Remarque : ces informations seront remises en forme et envoyées vers le microcontrôleur.

Etude des fonctions interface électriques/mécaniques et interface de commande du moteur

Question N ° 9 ( répondre sur copie )

· Si les relais Rel2 et Rel3 sont aux repos, donner la valeur de la tension Um aux bornes du moteur.

· Si les relais Rel2 est au repos et Rel3 est activé, donner la valeur de la tension Um aux bornes du moteur.

· Si les relais Rel2 est activé et Rel3 est au repos, donner la valeur de la tension Um aux bornes du moteur.

Question N° 10 ( répondre sur copie ) 

En vous aidant du schéma structurel page 8/13, donner le type de capteur utilisé pour la détection d’une collision .

Question N° 11 ( répondre sur copie ) 

Pour actionner les relais Rel2 et Rel3, on fera appel à des interfaces à transistors autour de T4 et T5 commandées par P35 et P36.

· Donner l’état du relais Rel1 et du capteur anti-collision avant ainsi que le niveau logique de P35 ( 0 ou 5 V) permettant d’actionner Rel2.

Question N° 12 ( répondre sur copie ) 


Les caractéristiques électriques des différents composants sont :


· Rappeler le rôle de la diode D2.

· Calculer la valeur du courant de collecteur de T4, on le notera Icsat.

· En déduire la valeur de Ibsat min. 
· Calculer la valeur réelle du courant Ib

· Vérifier que Ib réel est supérieur à  Ibsat min .Conclure sur l’état du transistor T4

· Comparer la valeur réelle du courant Ib à celle de Is max et conclure.

Question N° 13 ( répondre sur copie )  

On se propose ici de vérifier le fonctionnement global de la fonction commande du moteur de la motrice.

· Résumer sous forme de tableau les différents cas suivants en détaillant l’état des relais, des capteurs anticollision et l’action sur le moteur.

Exemple :Autorisation de fonctionnement donnée par le microcontrôleur ( P34 = 1), pas de collision  

                et commande d’avance de la motrice. (voir tableau)

	Ordre venant du microcontrôleur
	Etat des capteurs anticollision avant et arrière
	Etat des relais
	Etat du moteur

	P34
	P35
	P36
	Capteur anticollision avant
	Capteur anticollision arrière
	Rel1
	Rel2
	Rel3
	Um

	1
	1
	0
	Repos
	Repos
	Travail
	Travail
	Repos
	+ 24 V

	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	


· Cas N°1 :  autorisation de fonctionnement donnée par le microcontrôleur ( P34 = 1), pas de collision

et commande de recul de la motrice.

· Cas N°2 :  autorisation de fonctionnement donnée par le microcontrôleur ( P34 = 1), pas de collision 

et aucune commande d’avance ou de recul de la motrice.

· Cas N°3 :  autorisation de fonctionnement donnée par le microcontrôleur ( P34 = 1), collision avant, 

et commande d’avance de la motrice.

· Cas N°4 :  pas d’autorisation de fonctionnement donnée par le microcontrôleur ( P34 = 0), pas de

collision et commande d’avance de la motrice.

Question N° 14 ( répondre sur copie ) 

Lors de l’avance de la motrice, une collision intervient mais le capteur est défaillant.

· Le microcontrôleur reçoit-il l’information de collision ?

· Le moteur est-il toujours alimenté ?




















































T4 : β mini = 100 , V cesat = 0V, Vbesat= 0,7V 


Relais Rel2 : résistance de la bobine : 240 Ω


Port de sortie : état 1 : 5V , Is max = 30 mA (courant de sortie)   
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Avant d’effectuer la synthèse du fonctionnement , on se propose de vérifier si les caractéristiques électriques de sortie du port du microcontrôleur sont respectées lors de la saturation du transistor T4.
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