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Documents non autorisés

I. Questions de cours  
Piles et batteries 
1. Expliquer brièvement le principe de fonctionnement d'une pile.
2. Qu'est-ce qu'un électrolyte?

3. Quelles sont les différences majeures entre une pile et un accumulateur.
4. Citer les 4 types d'accumulateurs utilisés couramment aujourd'hui. Les classer par ordre croissant en fonction de leur énergie spécifique.
Machines électriques  
5. Compléter la vue éclatée N°1 du moteur à courant continu sur le document réponse
6. Quels sont les avantages du moteur universel ?

7. Quelle est la différence entre un moteur synchrone et asynchrone ? Argumenter vos propos en expliquant le principe de fonctionnement des 2 machines.

8. Compléter les schémas de la figure N°2 sur le document réponse en dessinant le convertisseur adéquat.

9. Citer au moins 3 modes d'excitation des moteurs à courant continu.

10. Donner le principe de fonctionnement d'un moteur piézoélectrique.
11. Quels sont les avantages et inconvénients d'un réducteur à engrenage ?

12. Citer, pour les trois types de régulation suivant, un capteur qui pourrait être utilisé. Expliquer brièvement le principe de fonctionnement du capteur utilisé:

a. Régulation de couple.

b. Régulation de position.   

c. Régulation de vitesse.  

II. Exercice I. 

Réalisation d'une mesure de position d'un accélérateur.

La rotation d'un accélérateur agit sur un potentiomètre. La tension issue du curseur, représentative de l'angle de rotation de la poignée est traitée, après conversion analogique / numérique, par une unité de commande électronique.

[image: image1.emf]Des résistances additionnelles permettent d'assurer la protection de l'entrée de l'unité de commande et la sécurité de l'utilisateur en cas de coupure de fil ou 
de connexion erronée.
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[image: image4.emf]Le schéma de la structure de mise en forme est donné ci-contre.
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On appelle P la partie du potentiomètre comprise entre les points A et C.
On considère que le courant dans le curseur est négligeable
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1. Etablir l'expression littérale de Vp en fonction de R1, R2, P et E.
2. Tracer la courbe Vp = f () pour 0 <  < 1 .
3. Préciser, dans un fonctionnement "normal", l'intervalle (V1 ; V2) de variation de la tension Vp.
L'ensemble des informations électriques traitées par le microcontrôleur est susceptible d'être perturbé par la présence de parasites conduits ou rayonnés. Ces perturbations ont des fréquences supérieures à quelques dizaines de kilohertz.

[image: image7.emf]Pour éliminer ces perturbations on a mis en place d'un filtre RC (10 k(, 100 nF) sur la mesure de Vib.
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4. Etablir l'expression de la transmittance du filtre sous la forme 
[image: image10.emf]
et préciser  l'expression et la valeur de la fréquence de coupure f0.
5. Etablir l'expression du module de la transmittance T en fonction de f et f0.
6. Donner l'application numérique pour des fréquences de 10, 100, 1000, 10000 et 100000 Hz. Tracer l'allure de la courbe correspondante et identifier le type du filtre réalisé.

III. Exercice II. 

Sur  un véhicule automobile est installé un réseau CAN 2.0A . Un extrait de ce réseau est présenté ci-dessous.
Les différents nœuds sont les suivants :

· Nœud 1320 : calculateur moteur (variables concernant le moteur)

· Nœud 7020 : calculateur ABS (variables concernant les freins et les différentes vitesses de roue et de véhicule)

· Nœud 0004 : combiné d’instrumentation (affichage conducteur)

· Nœud CV00 : module de commutation sous volant de direction (principaux organes de commande : clé, phare, essuie-glace, etc…)

· Nœud 6000 : calculateur de porte (état des ouvrants)

· Nœud 1630 : calculateur boite de vitesse automatique

· Nœud BSI : boîtier principal

Voici une liste de quelques paramètres circulant sur le réseau :

· Vitesse de rotation du moteur (identifiant 0x5A2 : gamme 0..8000 tr/min sur   8 bits).

· Vitesse du véhicule donnée par le calculateur ABS (identifiant 0x2D2 ; gamme      0..255 km/h (vitesse maximale) sur 8 bits).

· Vitesse des roues (en rad.s-1) données par le calculateur ABS (identifiants 0x3F2 ; ordre des données : avant gauche, AV D, AR G, AR D : gamme vitesse maximale sur 7 bits ; le 8ème bit de poids fort indique le sens de rotation : 0 arrière, 1 avant). Diamètre de la roue = 550 mm. 
Questions :

1. Quelles sont les résolutions des variables numériques traduisant la vitesse de rotation du moteur, la vitesse de rotation des roues, et de la vitesse du véhicule? Faites les calculs avec 2 chiffres après la virgule.
2. Donner les trames AVEC BIT STUFFING en complétant le document réponse joint ; le champ CRC sera rempli par des X sans bits stuffing. On part du principe qu’il n’y a jamais d’erreur de transmission. Indiquer de couleur différente les bits stuffing. Détailler les calculs.

a. Trame indiquant une vitesse du véhicule de 126 km/h.

b. Trame indiquant la vitesse des roues du véhicule (marche avant) pour 45 km/h avec un patinage sur la roue avant droite qui tourne à 1500 tr/min.

c. Trame indiquant la vitesse de rotation du moteur pour un véhicule roulant à  110 km/h avec un rapport de pont et de boite K équivalent de 0,29 (vitesse roue = K x vitesse moteur).

3. Indiquer toujours sur le document réponse les différentes trames qui seront présentes tour à tour sur le bus CAN en fonction des différents cas ; indiquer la référence du nœud qui « parle » sur le réseau. On ne prendra pas en compte cette fois-ci le bit stuffing et le champ CRC sera rempli par des X :
a. Le combiné d’instrumentation réclame l’information de vitesse véhicule sachant que la voiture roule à 90 km/h.

b. Le BSI réclame l'information des vitesses de roue au boîtier ABS sachant que la voiture roule à 128 km/h en ligne droite.
Rappels : 
( L'identificateur de la requête est le même que celui de la donnée.
( Allure d'une trame de requête :
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