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EXERCICE 1 /2 0
1) CEcrire le code de description VHDL qui permet de réaliser le multiplexeur 4 vers 1 de
|a figure suivante :
PROGRAMME VHDL :

Input output
S1 SO0 (2
0 0 A
0 1 B
1 0 C
1 1 D

2} Donner le logigramme du circuit MUX 4 vers -
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Ne rien écrire dans cette zone

EXERCICE 2

On considére le programme VHDL suivant qui décrit le fonctionnement d'une BASCLILE -

entity basic is

Port (T, CLK, INIT: in std logic;
8: out std logic);

end basic:

architecture primitive of basic is
signal etat : std lagic:

begin
S <= etat;
process (CLK)
begin
if (CLK'event and CLK='1') then
if { INIT ='1') then
etat <= '1';
elsif (T='0') then
etat <= not etat;
end if;
end if;
end process;
end primitive;

1) A quoi reconnait-on qu'il s'agit d'un circuit synchrone ?

3) Compléter le chronogramme ci-dessous.

SRS e T T O e O e O e O e i e e B e N e e B

INIT | l____J_—
T f I 1
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Ne rien écrire dans cette zone

4) Rajouter au programme une commande SEL de contréle qui fasse passer la sortie en haute impédance si SEL="1"

EXERCICE 3

On donne la description VHOL d'un décodeur BCD-7segments :

Library ieee ;
USE ieee.std _logic_1164.all ;
USE work.std_arith.all ;
entity DEC7SEG4 is

Port

( DEC

in std_logic_vector(3 downto 0};

SEG :out std_logic vector(0 to 6)
End DEC7SEG4

architecture ARCH DEC7SEG4 of DEC7SEG4 is

begin

SEG <=

ELSE
ELSE
ELSE
ELSE
ELSE
ELSE
ELSE
ELSE
ELSE
ELSE

.
r

)3

"1111110" WHEN DEC=0
"0110000" WHEN DEC=1
"1101101" WHEN DEC=2
"1111001" WHEN DEC=3
"0110011" WHEN DEC=4
"1011011" WHEN DEC=5
"1011111" WHEN DEC=6
"1110000™ WHEN DEC=7
"1111111" WHEN DEC=38
"1111011" WHEN DEC=9
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Ne rien écrire dans cette zone

1) Comment sont déclarés les variables d'entrées et de sorties 7

SEB 7
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Exercice 1

On considére la réponse indicielle unitaired’
suivante :

14

un systéme de second ordre donnée par la figure

LI TR N D B B pe ¢

]
i ?

I 0 I O

ll{lélililililli;

11 3

i

!
1

1

1] IIEEHB.HI!.B 1 12141818 2 22242628 9 82 34 85 34
Tirpg {seconds}

Déterminer alors les paramétres de ce systeme :

Déduire alors I’expression de la fonction de transfert dy systéme.

1. A partir de la courbe déterminer -
4. Le dépassement D,
b. Le temps du premier pic tyic.
¢. La pseudo-période T,
d. Le temps de réponse 4 5% : t,.
2.
4. Gain statique K.
b. Coefficient d’amortissement m.
¢. Pulsation propre ao.
3.
4.  Calculer ’erreur statique.
5.

L

I |

4 42444045 3 52645698 ¢ 82 6.4 89 8.8

Est-ce qu’on peut modéliser ce méme systéme par une modele de troisiéme ordre ? si oui,

expliquer 1'utilité ?

Formules utiles :

. 5| 27
La pseudo-pulsation : (@, = gy v1-m* |= == ,
L
S — S(0) mz
= 2
I-
Le dépassement : s(w) - e "

L’instant du premier dépassement (ou temps de pic):

T

T
ey . S
T2 pf1-&

t
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Exercice 2

1- Identifier le modéle de systéme suivant par la méthode de Broida.

Riponse & un échelon unitairs

L

0.1
84
1.7

lllllllilllljl

0% H5AE1
Temps (seconds)

2- Le modéle identifié est-il optimal ?

3- Etudier la stabilité du systéme en se basant sur le modéle identifié.

4- Nous désirons commander le systéme par un régulateur PID paralizle :
4-1- Quel est l'effet principal de l'action intégrale dans un régulateur PID ?
4-2- calculer Kp, Ti, et Td.

Exercice 3

1- Identifier le modele de systéme ci-dessous par la méthode de Strejct.
2- Identifier le modele de systéme ci-dessous par 1a méthode de Broida.
3- Quel modéle vous sembile le plus pertinent.

4- Nous désirons commander le systéme par un régulateur PID mixte :
4-1- Quel est I'effet principal de I'action dérivée dans un régulateur PID ?
4-2- calculer Kp, Ti, et Td par la méthode de Ziegler et Nichols.
4-3- calculer les mémes paramétres par la méthode reglabilité.

-

4-4- quel sera I’effet de ces paramétres sur le systéme en le comparant avec ceux de Ziegler et
Nichols.
Réponse 3 un échelon unitaire
3 T ; 7 f y ' .
a5l . -
4 = 7 - - .
R ¥ G = = 4l
3 2 p— ——— | ...... A
< sl i 4 1 - | .
14— iserrmr (— e — =
1 z ———— Jiisi w A
—/ R -
a » HIE L & i 1 1 i
1] 18.8 15 23 0.5 a0 [ 70 a0 EG 100
Temps {seconds)
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Annexe

Tableau de Strejet : Formules de Broida
_-
n || TUT | T2/T Tl/T2
KE
2 [[o2817 ] 2.7118 || 0.1036 ‘ 8 Ta55(t-t)
3 |[0.8055 || 3.695 || 02180 ¢ft)
0,63 K.E
4 || 1425 || 4464 || 03194 {= 2,8'(, R 1,8!;
50 2102 || 5,112 || 04103 0,40 K.E
6 || 2.811 | 5,699 || 0.4933 0,28 KE
7 |[ 3549 | 6226 || 0.5700 F
8 | 4307 | 6711 | 06417 | - —
9 | 5.081 || 7.164 || 07002 7
10 | 5869 | 7.59 | 07732 T )

T est la constante de temps

T estle retard

Choix du type de régulateur en fonction de la reglab:hté 'I'/1:

[Réglabitite T/x -mazofs 2102a5! 520 <2
[Regulatens [P [PI [PID [Toutou rien | En;te de PD
Calcul des actmns P L et D pour les systdmes stab]es
'f&fﬁ | P Plsétie  [Plparalldle [PID série P pa:alléle PID mixte
K ;6&;&&3 ) 08T/ &sx) 051/ ) [085T/ (s (cr/r)+o 0/0,2 r) ] ((I‘/r)+0,4)/(1,2 9
Ti IMaxi (OFF) T s r)/0,80 Tr ks 1)10?5 T+
a o ~ '_Io 0 Par  omr/ke B )
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Méthode de réglabilité

r Kp Ti Td
040.1 5K Ta 0
0.130.2 05/Kr Ta 0
02205 [05(1+0.50/Kr| Ta(1+0.5r) | Ta0.51/(1+0.51)

Au deld PID non recommands

Bon courage
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Exercice 1 {(Redressement monophasé double alternance 4 point milieu) : (4 pts

Considérons le montage de la figure 1 :

Figure 1 : Redressement monophasé
double alternance 4 point milieu avec charge RLE
Avec :
e Ve(8)=Vmsin(8) =V0)=-Vx0); T=2n
o La commande des thyristors est synchronisée sur le réseau avec un angle de retard &
I’amorgage a= wty= /3.
» Lamise en conduction de Thy étant retardée de n par rapport & celle de Th.



8>< ....................... e me T T et e imtm i m e imemimrmimm sl .

On suppose que I’inductance L est trés élevée.

1- Analyser le fonctionnement de ce circuit.

BA B AP R AR b A B E A B S B E B R B R AN N I RSN R E R R TR R PR YR R AN R R T R T R LT L e
.............................. BA BB R R R AR R b B b A E AR e B S A e E AR R ARG SR AR A AR R R R AR A R RN A R TR R AR

................................................... B e
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2- Représenter les courbes : V(8), Vz(ﬁ} "'u"11.||[ﬁ} Vrm(EI}eIV,(B}
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g_}-<..-.i.4.,..,..h-._,-._.-.-._._.-._._._...._._.__-.-___.w.,..“,,.._._..,._ ___________________________

4- Déterminer la valeur moyenne de la puissance de sortie B,. Interpréter le résultat en fonction de .

rrrrrrrrrr B R R R T T T o

-------------------------------------------- AR R R R A RN RN ET P TE RN EE 0T NN KN N RN EE NN E RE R RAd EA SR R SRR a R

Exercice 2 : Hacheur : {6pts)

Soit le montage de la figure 2 :

1l . ’A
IR AR
R
B _TI__ Up ZS u
DL — Ec

Figure 2 : Hacheur série, charge (R,L, Ec)
Avec:
¢ L’interrupteur Q étant commandé & la fermeture et & 'ouverture a une fréquence f.
¢ t.=aT : temps de conduction de I’interrupteur Q.
» Laconduction est continue.
» L’inductance L de la source de courant, 4 une valeur suffisamment élevée telie qu’elle rend
RI négligeable par rapport a U

1- Analyser le fonctionnement de ce circuit.

M h ko d B Ee kb kA s B s B b S E B S B B e B BB B AN B SR E NN R EA A NN R NN N LN N RS AN e R

...... G A B EA e s B A A EA S AR A S AR R E A R R EE AR AR EER R R T RN I RN RN RN R TIAr R TA RS A B R A b e bR e B A S a s B RS ERA R RS R
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2- Tracer les osciliogrammes des grandeurs suivantes: u(t), i(t), ig(t), ipr(t) et up (t) pour a=2/3.

3 u(®

N
O s
-
‘
-
B
k
-
3
-

2t e | ottt b i row

4i(t) beemg :
FApis i i 1 i i : - teed 5
e T W o T Rt e : e , ,I_i ~3 Jrooterfueng
o s N P R T T O e VN T R ) T P T
T T B G 0
WP T e EE% A g 0 . 0 N A T O B O
1 iQ(t) : Poad R
i + RS L S
E } H 3
B LU, 3 i £ 3 i i S
. I i L |
L} L) L] T .
L B 5 : e o
A e LR et i i ] i % £ AL
t ipr(t) i ]

—_
e e
-

¥ i -E s
L) T e 1 = i L. i 1 e
B 2 ¢ § i i i H 3 i T B
: oS i e i s AL R mat  c  Jrad 4 . i P S
'! : ] -: i : L : . t
te T G i St
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e e e e e

Ce document comporte 6 pages numérotées de 1/6 & 6/6. Dés qu'il vous est remis,
assurez-vous qu'il est complet. Le sujet est constitué de 3 exercices qui peuvent étre
traités dans I'ordre de votre choix.

o Ne rien écrire dans ce tableau.
Les régles suivantes s'appliquent :

© Une feuille A4 recto-verso manuscrite est au- Exercice | Baréme | Note
torisée.
1 8
® L'usage de tout matériel électronique, sauf cal-
culatrice, est strictement interdit. 2 6
@ La rigueur de la rédaction entrera pour une 3 6
part importante dans la notation.
o ) ) ) ) Total 20
® Si 'espace est insuffisant, veuillez continuer
au verso ou annexer une feuille supplémen-
taire.
Exercice N2} ¥ 20mn | (8 points)

Soit le graphique suivant :

|— x(6) =% + x()

0.5

-2 0051

=]

t (sec)

Fic. 1. Evolution temporelle du signal x

Lo Exercice N°1 T page 16



|
|

(c) {1 point) Rappelez sa décomposition en série de Fourier et justifiez 'annula-
tion des termes.

..............................................................................

(d) (2 points) D'aprés le code de la cellule suivante, donnez les valeurs des coeffi-
cients de la série de Fourier.
[4]: x_1st = {1/(k+np pi) * np.sin(k » wt) for k im range(l, 17)]
x_np = np asarray(x_lst, dtype - np float32)
x_np reshape(tot_pts, %)
x_app = 0.5 + np sum(x_np, axis = 0)

18[66[_21 Exercice N Pzige 2[6




| NE RIEN ECRIRE DANS CETTE ZONE

s e e .
(e) (2 points) Donnez I'expression des quatre premiers harmoniques.
Exercice N°2 % 35mn {(6 points)

Un systéme LCIT, d'entrée v et de sortie y, est décrit par I'équation différentielte
suivante :

dy(t) _
T+2J’(f) = u(t) ()

(a) (2 points) Déterminez le transfert harmonique H(v) :

) Y(v) = F(x(1),
HE) = 5=, ol (2)

U) = &u(t).

..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
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NE RIEN ECRIRE DANS CETTE ZONE _I-l

(d) (2 points) Déterminez Y'expression de la réponse y a une entrée

u{t) = -sin{5t+ x)+2cos(10t) (3)

...................................................... e N T R R
.......................................... B R T R T I
........................................................ B R R R IO
....... e T B S T T P i S S T
.................. B I T T T T L I e R
........................... bEA k4 b e d e a4 B4 B4 a4 a4 Edd s FEAEEE4EassBAEaEAL s BN
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, S I T T I R S R PR )
,,,,,, S T S R T R P R S N T PR LRI R
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, T S P PP R S T TTRT I PRI
R EA B A B e F A e T T T R T R
T P o T R
,,,,, P I T T T T T T T O P R R T I S At R
,,,,, T I T I R T S i B TSR R I i
,,,,,,, T T T T T R T R e R T R e
s + drabara e gL R mEaa P T T

+ ' v B e E L I T T T I A R R
4 + e T P T T S R R
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Institut Supérieur des Etudes Technologiques de Bizerte

AU : 2020-2021 Nom & Prénom : .....................
L2-S4 : Dép. GE (Elnl) CIN: .oooiiiiiiinnn,
Examen | Traitement & Transmission de Signal Classe : Elml2................
18/06/21 (13h30—15h00) Salle: .....................
Enseignant : A. Mhamdi Durée : 1},h
S S OSSOSO oS .
Exercice N23 S 35mn | (6 points)

Le diagramme de Bode d'un systéme de fonction de transfert &, d’entrée v et de
sortie y est indiqué par Fic. 2 et FIG. 3.

() (2 points) Soit une entrée u(t) = 0.15 sin (¢t — 20°), déterminez Vexpression
de la sortie y.

..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................

..............................................................................

..............................................................................
..............................................................................
..............................................................................
------------------------------------------------------------------------------
..............................................................................
..............................................................................

------------------------------------------------------------------------------

(¢) (2 points) Pour une sortie y(t) = cos (0.9t — 20°), déterminez I'expression de
'entrée u.

------------------------------------------------------------------------------
..............................................................................
------------------------------------------------------------------------------
------------------------------------------------------------------------------

..............................................................................
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NE RIEN ECRIRE DANS CETTE ZONE

w (radfsec)

Fic. 2. Dia_gramme de _gain de &

w (rad/sec)
FiG. 3. Diagramme de phase de G

18/06/21 Fin de I'épreuve Page 6/6
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: ELn2
: API&RLI

Exercicel : « Poste de manutention de marchandises »

9 ' ) MG  mD d
o Chariot —— G ———3 o
QUAI Af JQUAIB

Figl : Chariot de manutention

L+ q @ . auto mang
Q| - = N\

ENERGIE

Amrét d'urgence " thon
€ 5 &

Fig 2 : Pupitre de commande

Fonctionnement :

- Marche automatique : En choisissant le sélecteurauto
Comme conditions initiales, le chariot doit &tre 4 gauche. Ce dernier se déplace vers la droite au moyen de
'action MD suite 4 ’appui sur le bouton Marche. Il s'arréte automatiquement au quai B lorsqu'il
actionne le capteur fin de course d. Il repart automatiquement au bout de 20s vers le quai A par 1’action
MG. L'arrét du chariot & gauche est obtenu lorsqu'il actionne le capteur fin de course g. Il attend 10s et
repart vers le quai B et ainsi de suite, et Popération ne peut s’arréter qu’en fin du cycle suite & I’appui sur
le bouton Arrét ou si on commute vers le mode manu.

- Marche manuelle : En choisissant le sélecteur manu
Le chariot peut aller vers la droite par appui sur le bouton poussoir Bd (et s’il n’est pas & droite bien siir)
et peut retourner vers la gauche suite 4 ’appui sur le bouton poussoir Bg(s’il n’est pas 4 gauche). L’appui
sur I'un de ces deux boutons doit &tre maintenu sinon le chariot s’arréte méme s’il n’est pas parvenu a

Pextrémité gauche ou droite.

173



Les modes de marche 2 considérer sont les suivants:

* Marche automatique

* Initialisation automatique de la partie opérative qui raméne le chariot vers la position extréme gauche.
Cette initialisation doit étre effectuée avant la marche automatique, aprés la marche manuelle ot aprés
traitement de I’arrét d’urgence.

* Marche manuelle: le sélecteur de commande manuelie et le maintien de 1’appui sur les boutons Bd oy
Bgpeut ramener le chariot vers la gauche ou la droite.

* Arrét d'urgence : Les actions en cours doivent étre arrétées, on ne prévoit pas la phase de diagnostic

et/ou traitement de la défaillance

Travail demandé :

1. Compléter Ie guide GEMMA relatif au poste de manutention.

2. Tracer les GRAFCETs de Conduite GC, de production normale GPN, de marche manuelle GMM et
de Sécurité GS.

3. Donner le code API (en langage LADDER) de grafcet GC, GPN et GMM.
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At this juncture In My ..., | aM eager to assume additional responsibilities, and
feel confident | meet the ... mentioned in your advertisement,

1  would

greatly appreciate the opportunity to meet with you in parson o

.............................................. discuss my qualifications for the paosition.

Yours faithfully.

2- Supply the right tense / form of the bracketed words (7)

da-

[ B =
! 0

a
g

e

(not USUBIY) e e ....hot ternperatures this summer

(1€@d) e e SCIENLISES t0 betieve that global warming is upon us.

We agree tO YOuUr [PrOPOSE) . i mrreeisees s sroseenasensons

Our (COMPeLe) e i cemiecsnnneerecnenss have just as many selling *points as we do. So we had
betier (JOWeF ). i veeieessesaens the price.

Hannah glanced {anxiety}. o vvinniiiccrinenn, at her watch.

| feel lucky 6 have .. csvernens {Bring up) in a family with a passion for books.

! 130/ Brver Bocognition (T) correct the ene mistake in cach of the followling
1 sentencas

1- Before conducting an examination, the doctor asked when his patient hag first began .
to notice the pain. 0

2- He has been working on that novel since 4years now...

3- The cancellation was due a power failure. ... e secnnene

4-  An embassy employee has been detained and accused for spying

5- The course consists on twelve lessons and two tests...

6- The son differs with his mother in that he’s creative ar-d talented

7- llook forward to hear from yoU. e

Best of luck
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NOCIN e, Salle:......oocovvvivrimnnn N DlACE T
Signature de I'étudiant Epreuve de : Mécatronique - Durée : 1.5h
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Feuille n® | Exercice 1 {10 points)
On se propose de commander un robot a deux roues équipées chacune d’un moteur a

courant continu (MG : moteur de gauche et MD: moteur de droite), en utilisant un
module L298.

Noms
el signatures
des correcteurs

Enlever ce jumper
4x15=6V

Pour chaque moteur, on utilise une LED verte (LVMG et LVMD) pour signaler la
rotation vers l'avant et une LED rouge (LRMG et LRMD) pour la rotation vers I'arriére.

Le fonctionnement est le suivant :

______ /20 ¢ Les deux moteurs tournent vers l'arriére pendant 10 secondes 2 vitesse maximale
(PWM=255)., LVMG et LVMD sont éteintes et les LRMG et LRMD sont allumées.

*On fait tourner le robot pendant 5 secondes & gauche. Le moteur MG doit alors étre en
mode recule et le moteur MD en mode avance. LVMG et LRMD sont éteintes et LRMG

et LVMD sont allumées.
Noms eLes deux moteurs tournent vers l'arritre pendant 10 secondes 3 mi-vitesse
et signatures (PWM=128)., LVMG et LVMD sont éteintes et les LRMG et LRMD sont allumées.
des surveillants ¢ On fait tourner le robot pendant 5 secondes 2 droite. Le moteur MD doit alors étre en
mode recule et le moteur MG en mode avance. LRMG et LVMD sont éteintes et LVMG
et LRMD sont allumées.

¢ Le cycle de fonctionnement recommence.
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Ecrire le programme Arduino permettant d’assurer ce fonctionnement.

\

/{--Moteur coté gauche -
int ENA=10 ; int IN1=4 ; int IN2=5 ;
int LRMG=2 ; int LVMG=3 ;

//—Moteur cdté droite —
int ENB=11 ; int IN3=6 ; int IN4=7 ;
int LRMD=8 ; int LVMD=9 ;

void setup() {
pinMode(ENA, OUTPUT) ;

................................................

Void loop() {

//~-Fonctionnement & vitesse maximale —

analogWrite(ENA,....... );
analogWrite(ENB,....... );

delay(10000) ;

{/- Rotation a gauche —

................................................
................................................
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................................................
................................................
................................................
................................................
................................................

................................................

................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................

................................................

................................................

................................................
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................................................
................................................
................................................
................................................

................................................
................................................
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Exercice 2 (4 points)

Ecrire un programme permettant de faire tourner un servomoteur de 90° 3 I'aide d'une carte

Arduino comme le montre la figure suivante :

»
n
a
L=}
x
o

Exercice 3 (6 pts)

1. Terminer le programme arduino suivant afin de pouvoir commander un moteur pas i pas
unipolaire et d'afficher le nombre de pas effectués toutes les 0.5 secondes via un moniteur

série :

.....................................................

const int stepsPerEvolution=200 ;

Stepper myStepper (stepsPerEvolution,8,9,10,11) ;

int StepCount=0 ;
void setup()

....................................................................

....................................................................

....................................................................

...................................................................

....................................................................

....................................................................

....................................................................
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2. Effectuer alors les

simuler le fonctionnement sous ISIS
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Feuillen® | Exercice 1 (10 points)

On se propose de commander un robot a deux roues équipées chacune d’un moteur a

courant continu (MG : moteur de gauche et MD : moteur de droite), en utilisant un
module L298.

Noms
el signatures
des correcteurs

Enlever ce jumper
4=15=6V

Pour chaque moteur, on utilise une LED verte (LVMG et LVMD) pour signaler la
rotation vers I'avant et une LED rouge (LRMG et LRMD) pour la rotation vers I'arriére.

Le fonctionnement est le suivant :

20 e Les deux moteurs tournent vers l'arriére pendant 10 secondes 3 vitesse maximale
(PWM=255)., LVMG et LVMD sont éteintes et les LRMG et LRMD sont allumées.

«On fait tourner le robot pendant 5 secondes 3 gauche. Le moteur MG doit alors étre en
mode recule et le moteur MD en mode avance. LVMG et LRMD sont éteintes et LRMG
et LVMD sont allumées.

Noms eles deux moteurs tournent vers l'arridre pendant 10 secondes 3 mi-vitesse
et signatures (PWM=128)., LVMG et LVMD sont éteintes et les LRMG et LRMD sont allumées.

des surveillants +On fait tourner le robot pendant 5 secondes i droite. Le moteur MD doit alors &tre en
mode recule et le moteur MG en mode avance. LRMG et LVMD sont éteintes et LVMG
et LRMD sont allumées.

e Le cycle de fonctionnement recommence.
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////

Ecrire le programme Arduino permettant d’assurer ce fonctionnement.

/i-Moteur cbté gauche —
int ENA=10; int IN1=4 ; int IN2=5 ;
int LRMG=2 ; int LVMG=3 ;

//~Moteur coté droite —

int ENB=11 ; int IN3=6 ; int IN4=7 ;
int LRMD=8§ ; int LVMD=9 ;

void setup() {

pinMode(ENA, OUTPUT) ;

................................................

Void loop() {

//—Fonctionnement & vitesse maximale —

//— Rotation A gauche —

................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
...............................................
................................................

................................................

................................................

................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................

................................................

................................................

................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................
................................................

................................................
................................................

................................................

digital Write(IN1,.............. );
digital Write(IN2,.............. );
digital Write(IN3,.............. };
digitalWrite(IN4,.............) ;
digitalWrite(LRMD,,............... );
digitalWrite(LVMD,,.............);
digital Write(LRMG,.............. );
digitalWrite(LVMD,.............. };
analogWrite(ENA,....... );
analogWrite(ENB,....... );
delay(10000) ;

B———




™ .

Exercice 2 (4 points)

Ecrire un programme permettant de faire tourner un servomoteur de 90° i l'aide d'une carte
Arduino comme le montre la figure suivante :
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Exercice 3 (6 pts)

1. Terminer le programme arduino suivant afin de pouvoir commander un moteur pas a pas

unipolaire et d’afficher le nombre de pas effectués toutes les 0.5 secondes via un moniteur
série :

const int stepsPerEvolution=200 ;

Stepper myStepper (stepsPerEvolution,8,9,10,11) ;
int StepCount=0 ;
void setup()

....................................................................
....................................................................
....................................................................
....................................................................
....................................................................
....................................................................

....................................................................
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2. Effectuer alors les connexions nécessaires pour pouvoir simuler le fonctionnement sous ISIS.
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