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Introduction générale

Introduction générale :

Nous constatons actuellement que les capteurs sont devenus tres utiles dans le domaine des
véhicules car ils  fournissent des informations primordiales pour toutes les applications (Température,
pression, lumiére, vitesse, ultrason et contréle des moteurs a courant continu); Les technologies
évoluent tres vite et il suffit de savoir bien diagnostiquer et utiliser les composants électroniques
adéquats.

La mise en marche de plusieurs cartes électroniques au moyen de cables est une solution fiable, peu
coliteuse et relativement simple a mettre en ceuvre. Cependant, les cables ont plusieurs inconvénients

surtout ’encombrement, les effets des différents bruits et les dissipations thermiques.

Les contrbles a distance des systemes (Moteur, engins, portes, température etc.) sont devenus
actuellement tres simples et efficaces en utilisant les capteurs optiques avec des modules des cartes
électroniques. La commande a distance dans la plupart des cas sont des commandes a infrarouge
(fonctionnant dans le spectre 700 nm-0,1 nm). Elle est composée d’un récepteur et d’un émetteur
infrarouges. Le principe de fonctionnement est trés simple. L’émetteur envoie les informations codées
sous forme d’un signal infrarouge capable d’étre lu et compris par le récepteur. Cette information est
ensuite traduite en signal électrique tres faible qui est amplifié. Cela permet d’effectuer la commande

du circuit électronique.

L’Arduino est un microcontroleur programmable qui permet, comme son nom I’indique, de
contréler des éléments mécaniques : systemes, lumiéres, moteurs, etc. Cette carte électronique permet
donc a son utilisateur de programmer facilement des choses et de créer des mécanismes automatisés,

sans avoir de connaissances particulieres en programmation.

Notre projet a pour objectif de contrdler a distance d’un moteur pour leve-vitre d’un véhicule par
un capteur optique en utilisant une carte d’Arduino .Ce qui nous a obligés a deviser notre mémoire en
trois chapitres. Le premier chapitre on va présenter des généralités sur les moteurs a courant continu ;
Le deuxieme chapitre va se focaliser sur les différents types des capteurs d'un véhicule et on va donner
le principe de fonctionnement des capteurs optiques. Dans le troisiéme chapitre on abordera 1’é¢tude
des différentes parties du circuit électronique de la carte principale ainsi que celles de 1’émetteur et de
récepteur, leurs conceptions sous environnement Proteus ISIS et FRITZING. Comme on va
programmer la carte d’Arduino en utilisant la version (1.6.8). Des la finalisation de toutes étapes de la
simulation on passera a la réalisation pratique en utilisant les composants et piéces disponibles .Et a la
fin on discutera nos résultats. Nous achéverons notre mémoire par une conclusion générale et les

prochaines perspectives a faire au futur.
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Chapitre | Généralité sur les moteurs a courant

1.1. Introduction:

Les moteurs a courant continu sont les plus utilisées dans les systémes automatismes surtout pour

les applications de traction électrique.

En d’autre part, 'utilisation de ces moteurs est obligatoire dans les équipements des automobiles
(essuie glaces, ventilateurs, leéve-vitres, démarreurs, moto-ventilateurs de refroidissement moteur et
condenseur clim).

L’objet de ce chapitre consiste a faire une présentation sur les généralités des moteurs & courant
continu.

|.2. Description d’un moteur a courant continu:
1.2.1. Définition :

Un moteur a courant continu est une machine électrique. Il s'agit d'un convertisseur
électromécanique qui permet de convertir I'énergie électrique en énergie mécanique (Rotation)
caractérisée par son couple utile (T) et sa vitesse (). [1]

Figure (1.1) : Modéle réel d’un moteur a courant continu. [2]

Puissance électrique Puissance mécanique

Figure (1.2) : Schéma de fonction d’un MCC. [1]
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1.2.2. Modéle électrique :

Le modele électrique d‘un moteur a courant continu est constitué d‘une force électromotrice f.e.m

notée E, proportionnelle & la vitesse de rotation du moteur, d‘une résistance en série r (résistance de
I‘induit) et d°une inductance L. [3]

1. Enrégime dynamique (transitoire) :

LY
rd

1

Figure (1.3) : Modele électrique du moteur a courant continu en régime dynamique. [3]

L’équation électrique peut alors s’écrire:

U=L L +E+RI (1.1)
dt

U : Tension d’alimentation du moteur en volt (V).
R : Résistance de I’induit en ohm (Q).

| : Courant traversant le moteur en ampére (A).

L : Inductance de I’induit en henry (H).

E : Force électromotrice en volt (V).

2. En régime permanent établi :

e
&

Dl

— |

Figure (1.4) : Modele électrique du moteur a courant continu en régime permanent établi. [3]
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Puisque : I=cste donc : %=O —U=RI+E (1.2

1.2.3. Constitution du moteur a courant continu :

Collecteur Rotor (induit)

Balais

) ’ Stator (inducteur)
4

Figure (1.5) : Constitution d’un moteur a courant continu. [3]
Le moteur a courant continu est essentiellement composé :
1.2.4.1. L’inducteur (stator) :

C’est la partie fixe constitué de la carcasse et du circuit magnétique; Il sert a créer un champ

magnétique. Il peut étre constitué d’aimants permanents ou électroaimant. [4]

Carcasse
du stator

Enroulement de
I'inducteur

Péle magnétique de
I'inducteur, avec les
épanouissements
polaires

Figure (1.6) : Stator d’une machine a courant continu. [5]
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L’aimant : Est un matériau capable d’attirer le fer grace a la production d’un champ
magnétique qui va s’étendre a I’extérieur de ses limites. Il constitue par un assemblage de téles

en acier au silicium isolées entre elle. [6]

— L’électroaimant : Un électroaimant est un type d’aimant contr6lé par un courant électrique. [6]

Figure (1.8) : Inducteur par bobinage d’électroaimant. [7]

1.2.4.2. L’induit (rotor) :

Est la partie tournante (rotative) compose d’un ensemble d’enroulement des spires conductrices

alimenté par une tension U et parcourue par un courant I. [7]

Figure (1.9) : Rotor complet. [7]
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1.2.4.3. Le collecteur :

Est un commutateur (inverseur) essentiellement composé d’un ensemble cylindrique de lames de
cuivre isolées entre elles; Chaque lame est reliée électriquement au bobinage induit; ce composant est

responsable de I’inversion le sens du courant dans les conducteurs. [8]
1.2.4.4. Les balais :
Un balai est composé d’un support qui permet le contact entre le fil d’alimentation et un charbon

qui vient frotter sur les lames du collecteur; Assurent la liaison électrique (contact glissant) entre la
partie fixe et la partie tournante. [8]

Vues du collecteur et des balais
p @

Figure (1.10) : Le collecteur et les balais. [9]

1.2.5. Principe de fonctionnement d'un moteur a courant continu :

Le schéma de principe donné ci-aprés pour une spire permet de comprendre le fonctionnement d'un

moteur a courant continu :

//, e -;”'/
", ~
/< e
Frottement @
entre balais et Alimentation
collecteur

Figure (1.11): Schéma de principe d’un mcc. [10]
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Lorsqu’un courant continu circule dans un fil; Les pdles N (nord) et S (sud) des aimants

permanents créent un flux magnétique B dans le moteur.

La spire est alimentée et plongée dans ce flux, et d’aprés la loi de Laplace (tout conducteur
parcouru par un courant et placé dans un champ magnétique est soumis a une force) donc la spire est

soumise a un couple de forces F (force de Laplace). Le moteur se met en rotation. [10]

Le sens du courant | dans la spire change a chaque demi-tour, ce qui permet de conserver le méme

sens de rotation (sinon, la spire resterait en position d'équilibre). [3]

Pour determiner le sens de rotation on va utiliser la regle des 3 doigts :

FORCE

LA REGLE DES

TROIS DOIGTS

DE LA MAIN
DROITE

A
—
o
<

Figure (1.12): La regle des 3 doigts de la main droite. [11]

= Le pouce : détermine le sens du champ (le sens des lignes d'induction est toujours du N au S a

I'extérieur d'un aimant et du S au N a l'intérieur).
= Le majeur : détermine le sens du courant.
» L'index : détermine le sens de la force. [11]
Inversion du sens de rotation :
Deux possibilités existent pour inverser le sens de rotation de moteur a courant continu :

= Soit changer le sens du courant | dans I’inducteur, (impossible pour les moteurs a aimant

permanent).

= Soit changer le sens du courant « I » dans I’induit. [12]
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1.2.5.1.La force de Laplace : [13]

S

Figure (1.13): La force de Laplace. [13]

F(Newton) =B x | x L x sina. (1.3)

F : La Force du moteur, en Newton.

B : Champ inducteur.

I (Ampére) : Intensité dans l'induit.

L (metre) : Longueur ou distance.

a : Angle entre le I'induit et I'inducteur.

1.2.5.2. La force électromotrice E(t) : [14]
Est une tension induite par la variation de champ magnétique recu par les bobinages; cette variation
est Proportionnelle a la vitesse de rotation Q(t) est :

E(t) = K(t) *x Q(t) (1.4)

XTXPX
21rpN><

K : est la constante électromagnétique (en V s/rad) donnée par : K= oxa ¢

Avec :
— p =nombre de paires de pdles.
— a=nombre de paires de voies d’enroulements.
— N =nombre de conducteurs actifs (2/spires).

—  ¢= flux par pdles (Wb).
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1.2.5.3.Couple C(t): [14]

Le couple exercé par le stator sur le rotor est proportionnel au courant I(t) qui alimente le moteur.
C(t) = KxI(t) (1.5)

1.2.5.4. Puissance absorbée : [14]

Est la puissance électrique utilisée par le moteur, vue depuis 1’extérieur du moteur.

Pa=Ux | (1.6)
U : Est la tension d’alimentation du moteur.

| : Est le courant qui le traverse.

1.2.5.5. Puissance électromagnétique : [14]

C’est la puissance que le moteur est théoriquement capable de convertir.

Pem =E x | (1.7)

1.2.5.6. Puissance ""utile™ : [14]
Est la puissance mécanique a la sortie du moteur.

PU=w x Cu (1.8)
w : la vitesse de rotation du rotor.

Cu : le couple généré par le moteur.

1.2.5.7. Les pertes Joules : [14]

C’est la puissance dissipée par la résistance ¢électrique du rotor (bobinage. .).

PJ = RP2 (1.9)

1.2.5.8. Les pertes collectives : [14]

Peuvent étre déterminées par un essai a vide (sans charge); ces pertes sont La somme de: les pertes
fer (les pertes dues aux effets des champs magnétiques sur les noyaux du rotor) et les pertes (les

pertes liées aux frottements du rotor).
Pc=Pf+PM (1.10)
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1.2.5.9. Rendement : [13]
Le rendement du moteur & courant continu est défini par :

Puissance utile _PU _ PU (| 11)
Puissance absorbée Pa PU+PJ+Pf+PM )

Pertes Joules Pertes fer
P,=Rxi Pp

Pertes
Mécaniques

Py

Puissance Puissance Puissance
absorbée Eléctromagnétique utile
P =Uxi Ppy=Exi Py=wxC,
—

Figure (1.14) : Schéma des puissances et des pertes dans la conversion

d’un moteur a courant continu. [14]

1.3. Les différents types de moteurs a courant continu :

Il y a différentes types d’excitation d’un moteur a courant continu chacune d'entre elles conduisant

a des caractéristiques de fonctionnement différentes.

1.3.1. Le moteur a excitations séparée (indépendante) :

L’induit et I'inducteur sont indépendants et peuvent étre alimentés par des sources d’énergie

séparées. Ce type du moteur sont utilisés en traction, sur les machines-outils et partout ou les systemes

nécessitent des vitesses controlées. [15]

]
inducteur é M induit
’_/

Figure (1.15) : Moteur a excitation séparé. [16]
10
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1.3.1. Le moteur a excitation en dérivation (Shunt) :

L’inducteur est mis en parall¢le avec 1’induit du moteur; ils sont alimentés par la méme source. Les
caractéristiques de ce moteur sont les méme que moteur a excitation indépendante. Il est utilisé

généralement sur des machines-outils démarrant a vide et sur des pompes de circulation. [17]

P—1+i

A

Figure (1.16) : Moteur a excitation shunt. [17]

1.3.2. Le moteur a excitation série :

L’induit et I’inducteur sont alimentés par la méme source de tension. Ce type de moteur présente
fort couple au démarrage, Il est généralement utilisé dans certaines applications des fortes puissance
(traction électrique). [16]

inducteur

M

- induit

Figure (1.17) : Moteur a excitation série. [16]

11
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1.3.3. Moteur & aimant permanent :

Le bobinage d’inducteur est remplacé par des aimants permanents. Ce moteur est de faible puissance

(jusqu’a 1 KW) et généralement utilisé en robotique (micromoteur). [16]

induit

inducteur

Figure (1.18) : Moteur a aimant permanent. [16]

I.4. Quelques applications du moteur a courant continu :

= Automobiles : (essuie-glaces, ventilateurs, leve- vitres, etc. ....).
= Robotique : régulation de position et de vitesse.

= Electroménager : utilisation du moteur universel.

= Machine-outil : moteur parallele ou shunt car la vitesse est stable.

= Traction/levage : moteur série car il possede un gros couple au démarrage. [18]

I.5. Avantages et Inconvénients :

Avantages Inconvénients
- Rendement élevé - Prix élevé
- Couple de démarrage important - Puissance massique tres faible
- Plage de variation de vitesse trés grande - Maintenance codteuse

Tableau (1.1) : Avantages et Inconvénients du moteur a courant continu. [19]

12
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1.6. Conclusion :

Nous avons présenté dans ce chapitre la description générale d’un moteur a courant continu, ainsi
leur principe de fonctionnement. Ensuite nous avons fait une présentation des différents types
d’excitation, ainsi leur principales applications et leurs avantages et inconvénients dans les systemes

automatiques.

13
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I11.1. Introduction :

On trouve aujourd’hui, en moyenne, une centaine de capteurs dans chaque véhicule automobile et ce
nombre continue chaque jour d’augmenter. Leurs applications concernent notamment la sécurité, la

commande et le confort. [20]

Ce chapitre présente les différents capteurs que ’on peut retrouver dans une voiture moderne.

Nous commencerons d’abord par quelques notions générales sur les capteurs.

11.2. Généraliteés sur les capteurs :
11.2.1. Définition :
Un capteur est un dispositif qui transforme une grandeur physique d'entrée, appelée mesurande [m],

en une grandeur de nature électrique (en géneral) appelée réponse [s] ou grandeur de sortie. [21]

La figure suivante illustre le principe d’un capteur :

Grandeur physique Grandeur électrique
d'entrée ———p» Capteur # de sortie
Mesurande m Réponse S
S =f(m)

Figure (I1.1) : schéma de principe d’un capteur. [21]

La relation S=f (m) résulte dans sa forme théorique des lois physiques qui régissent le fonctionnement
du capteur. Pour faciliter ’exploitation de la réponse, on s’efforce de réaliser des capteurs dont la
relation S=f (m) est linéaire. Dans ce cas S et m sont proportionnels.

S=k .m Ou k est une constante. [21]

11.2.2. Caractéristiques du capteur :

-Les erreurs de mesure : L’écart entre valeur mesurée et valeur vraie est I’erreur de mesure : celle-ci

est due en particulier aux imperfections de la chaine de mesure qui dégradent I’information du signal.
[21]

-Etalonnage du capteur:Est une opération qui nous permet d’expliciter, la relation entre les valeurs du

mesurande et la grandeur de la sortie, sous forme graphique ou algébrique. [21]

-La sensibilité : C’est le rapport de la variation de la grandeur de sortie a la variation du mesurande :

S=AS/Am. [21]

14
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-Rapidité- Temps de réponse : La rapidité permet d’apprécier de quelle fagon la grandeur de sortie
suit dans le temps les variations de mesurande. Un capteur est d’autant plus rapide que son temps de

réponse est plus court. [21]

-Finesse : Est définie par la valeur d’une grandeur physique qui dépend de la nature du capteur et qui

détermine sa réaction avec le mesurande. [21]
11.2.3. Les différents types de capteurs :
Si I'on s'intéresse aux phénomenes physiques mis en jeux dans les capteurs, on peut classer ces

derniers en deux catégories.

11.2.3.a. Capteur actif :

Source qui produit un signal électrique traduisant le mesurande aussi fidelement que possible. La

sortie "s" est une: charge ; tension ; ou courant. [36]

e Les effets physiques les plus rencontrés en instrumentation sont :

Effet thermoélectrique : Un circuit formé de deux conducteurs de nature chimique différente, dont les
jonctions sont a des températures T1 et T2, est le siege d'une force électromotrice d'origine thermique
(T1, T2). [22]

Effet piézo-électrique : L'application d'une contrainte mécanique a certains materiaux dits piézo-
électriques (le quartz par exemple) entraine Il'apparition d'une déformation et d'une méme charge

électrique de signe différent sur les faces opposées. [22]

Effet d'induction électromagnétique : La variation du flux d'induction magnétique dans un circuit

électrique induit une tension électrique (détection de passage d'un objet métallique). [22]

Effet photo-électrique : La libération de charges électriques dans la matiére sous l'influence d'un

rayonnement lumineux ou plus généralement d'une onde électromagnétique. [22]

Effet Hall : Un champ magnétique B et un courant électrique | créent dans le matériau une différence
de potentiel UH. [22]

Effet photovoltaique : Des électrons et des trous sont libérés au voisinage d'une jonction PN

illuminée, leur déplacement modifie la tension a ses bornes. [22]
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Grandeur physique mesuré Effet utilise Grandeur de sortie
Temperature Thermoélectricité Tension
Photoémission Courant
Flux de rayonnement optique Effet photovoltaique Tension
Effet photo-électrique Tension
Force L _— . :
- Piézo-électricité Charge électrique
Pression
Accélération o - .
. {Induction électromagnétiqug Tension
Vitesse
Position (Aimant) .
Effet Hall Tension

Tableau (I1.1) : capteurs actifs, principes physiques de base. [22]
11.2.3.b. Capteur passif :

Impédance dont la variation traduit le mesurande et qui est mesurable que par un circuit approprié
( conditionneur ) alimenté par une source extérieure. La sortie "'s" est une : résistance; inductance; ou

capacité. [36]

Grandeur mesurée Caracteéristique Type de matériau utilisé
électrique sensible
Température Résistivité Métaux : platine, nickel, cuivre...
Tres basse Constante diéelectrique Verre
Température
Flux de rayonnement Résistivité Semi-conducteur
Optique
Déformation Résistivité Alliage de Nickel, silicium dopé
Perméabilité magnétique Alliage ferromagnétique
Position (aimant) Résistivité ptériaux magnéto résistants : bismuth, antimo
d'indium
Humidité Reésistivité Chlorure de lithium

Tableau (11.2) : Capteurs passifs, principes physiques de base. [22]
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11.3. Les différents capteurs d’un véhicule :

Il existe plus de 100 capteurs utilisés dans la construction des voitures actuelles.
On va découvrir les principaux :

11.3.1. Le capteur ABS :

Le capteur ABS ou le capteur antiblocage des roues doit permettre le bon fonctionnement d’un
organe de sécurité essentiel de tout véhicule moderne, a savoir le systéme d’antiblocage des roues en cas
de freinage brutal. Pour ce faire, il mesure la vitesse de rotation des roues et détecte ainsi toute amorce
de blocage. Les données recueillies sont alors transmises a la centrale ABS dont le r6le est de controler
les électrovannes du circuit de freinage. [23]

- Cible électrique

- Boitier

- Aimant permanent

- Douille

- Tige polaire
- Bobinage

- Fixation

- Cible

W N O O A WO N -

Figure (11.2) : Schéma descriptif du capteur ABS. [23]
Les capteurs ABS se répartissent en deux grandes familles :

» Capteurs ABS passifs :

Les capteurs ABS passifs sont destinés aux roues dentées (inductives). lls ne commencent a
fonctionner que lorsque la roue atteint une vitesse rotationnelle minimale établie. Ils se composent
d’une bobine qui entoure un noyau magnétique et un aimant permanent. Le flux magnétique qui se
produit entre les dents et les creux de la roue induisent une tension sinusoidale de sortie qui est
proportionnelle a la vitesse des variations que détecte le capteur. La tension varie en fonction de la

vitesse de rotation et la distance a la roue dentée (Gap) aussi bien en fréquence qu’en ampleur. [23]
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» Capteurs ABS actifs :

Les capteurs ABS actifs sont destinés aux roues avec codificateur magnétique / roues dentées. Ils
ont besoin d’un apport externe d’énergie pour commencer a fonctionner. La réponse obtenue du
capteur est un signal carré dont la fréquence est proportionnelle a la vitesse de rotation de la roue.
L’ampleur du signal ne dépend pas de la vitesse et il est possible de le lire depuis 0 km/h grace a la

technologie de détection mise en ceuvre. [23]

11.3.2. Capteur de vilebrequin/capteur PMH :

Le capteur PMH (Point Mort Haut), également appelé « capteur de régime » ou « capteur
vilebrequin », est un élément électronique composant le moteur. Son role est d’informer le calculateur

sur la position des pistons du moteur du vehicule afin que celui-ci adapte I’injection du carburant. [25]

Figure (11.3) : Capteur de vilebrequin. [26]

Comment fonctionne le capteur PMH ?

Les capteurs de vilebrequin ont pour mission de déterminer le régime moteur et la position du
vilebrequin. lls sont le plus souvent montés a proximité de la couronne dentée du volant moteur. Il
existe deux types de conception : les capteurs inductifs et les capteurs a effet Hall. Avant de contréler
le capteur de vilebrequin, il est impératif de déterminer de quel type de capteur il s'agit.

Le mouvement de rotation de la couronne dentée entraine des modifications du champ magnétique.
Celles-ci créent différents signaux de tension dans le capteur de vilebrequin qui sont transmis au
calculateur. A partir des signaux, le calculateur détermine le régime moteur et la position du

vilebrequin, afin de recueillir des données de base essentielles pour l'injection et I'avance a I'allumage.

[27]

Figure (11.4) : Capteur de vilebrequin/fonctionnement. [26]
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11.3.3. Le capteur d'arbre a cames :

Le capteur d'arbre a cames a pour principale fonction la détermination du point mort haut (PMH) de
fin de compression du premier cylindre. Cette information, en utilisation conjointe avec le capteur de
vilebrequin, permet au calculateur de gestion moteur de déterminer correctement I’ordre d’injection et

d’allumage, dans le cadre d’une injection séquentielle phrasé. [28]

Fonctionnement :

Le capteur d'arbre a cames fonctionne selon le principe de I'effet Hall. Il est monté en regard d’un
disque denté entrainé par l'arbre & cames. La rotation de ce disque entraine la modification de la tension
de Hall du capteur. Ces changements de tension sont transmis au calculateur de gestion moteur ou ils

sont analysés. [28]

Arbre a cames
D’admission

Arbre & cames

échappement

’ “\ .

Courroie
d’entrainement

; Vilebrequin

Figure (11.5) : capteur Arbre a cames. [28]

11.3.4. Capteur de température du liquide de refroidissement :

Le capteur de température du liquide de refroidissement sert sert au systéme de gestion de mélange
a déterminer la température de fonctionnement du moteur.

Le capteur est une sonde de température a coefficient de température négatif. Cela signifie que
lorsque la température augmente, la résistance interne diminue.

En fonction de la température du liquide de refroidissement, la résistance de la sonde de température
change. Lorsque la température augmente, la résistance diminue ce qui fait baisser la tension au niveau
du capteur. [29]
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Figure (11.6) : Sonde de température d'eau. [29]

11.3.1. Capteur de température d’huile :

Le principe est le méme mais sapplique a I'huile. Ce dernier est chaud un peu plus tard que l'eau. Un
échangeur eau/huile permet deux choses : accélérer le temps de chauffe de I'huile a froid ou refroidir
I'huile a chaud. [29]

Figure (11.7) : Sonde de température d’huile. [29]

11.3.2. Capteur de température de I’air :

Selon sa température I’air est plus ou besoins dense, le calculateur a donc besoin de connaitre
cette information pour estimer quel volume a une portion I’air environnant (ne pas confondre avec le
débitmeétre qui mesure la masse dair entrante). La mesure est effectuée de la méme maniére que

précédemment par résistance électrique. [33]

20



Chapitre 11 Les différents capteurs d’un véhicule

Figure (11.8) : Capteur de température de I'air d'admission. [31]

11.3.3. Capteur de cliquetis et de Pression carburant / injection :

Il permet de détecter une mauvaise combustion dans le moteur pour en informer le calculateur. Le
détecteur capte des vibrations trop élevées par les vibrations émises: cela s‘apparente techniquement a
un simple microphone (mesure les ondes sonores). Cela va donc influer sur l'avance a l'allumage

(moment ou la bougie "allume le feu" sur essence) ou encore le moment d'injection. [29]

-Le capteur de Pression carburant / injection :

—  Situé sur la rampe commune d'injection.

— Il informe le calculateur afin qu'il contréle le regulateur de
pression.

— S’il n'y a pas de pression détectée, la voiture ne peut pas

démarrer. [29]

Figure (11.9) : Capteur de cliquetis. [29]
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11.3.4. Sonde a oxygéne / lambda :

Située dans I'échappement (il peut y en avoir plusieurs), elle permet de voir de quoi sont composés
les gaz sortant du moteur (selon le nombre de particules d'oxygéne, la tension envoyée au calculateur
varie). Grace a cela le calculateur va pouvoir adapter au mieux le mélange comburant / carburant dans
les chambres de combustion. En effet, il adapte ce qui entre dans le moteur en observant la résultante

de ce qui sort, il en déduit donc les ingrédients a ajouter ou retirer. [30]

Figure (11.10) : Sonde a oxygene / lambda. [29]

11.3.5. Le détecteur de pluie :

Le détecteur de pluie permet de contrdler parfaitement le fonctionnement d’essuie-glace. D'ordinaire,
le réglage de I’intermittence de fonctionnement doit étre constamment adapté a la densité de la pluie, et

il est fréquent de laisser les raclettes d'essuie-glaces activées bien longtemps apres la fin de la pluie.

[32]

Fonctionnement :

Le systeme du détecteur de pluie est composé des éléments suivants :

» Un calculateur: qui gére le systeme d'essuyage. C'est lui qui adapte la cadence d'essuyage suivant
la densité de la pluie et commande éventuellement d'autres fonctions annexes, comme la fermeture
des ouvertures ou I'éclairage. [32]

» Un capteur de pluie: positionné sur le pare-brise dans le socle du rétroviseur ;

Le capteur, suivant l'intensité de la pluie, envoie un signal électrique variable au calculateur. Celui-ci

commande alors proportionnellement I’essuyage et sa vitesse de balayage. [32]
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-Le capteur peut étre de deux types :

Le capteur infrarouge : 1l est composé de deux diodes, I'une émettrice d'un rayon infrarouge et l'autre
réceptrice. Le rayon est diffusé dans le verre du pare-brise et par temps sec réfléchi par les parois
jusqu’a la diode réceptrice : le systéme est passif. Par temps de pluie, les gouttes d'eau sur la surface
du pare-brise dévient le rayon lumineux et lI'absorbent : la photodiode n'étant plus alimentée, le systéme
déclenche I'essuyage. Ce capteur est sensible a la lumiere et permet la fonction « éclairage automatique

» . il peut allumer automatiquement les phares en cas de perte de lumiere : nuit, tunnel, etc. [32]

Le capteur a ultrasons : Cette variante utilise la technologie des ultrasons. Le principe est voisin,

mais il n'est pas sensible a la lumiére. 1l ne permet donc pas la fonction éclairage automatique. [32]

Emettour

SMacopliow

“——Fare brisc

Figure (I11.11) : Principe de fonctionnement de détecteur de pluie. [32]

11.3.6. Le capteur de position de papillon :

Le capteur de de position papillon indique 1'angle d’ouverture du papillon des gaz. Il est monté sur
le collecteur d'admission et convertit la valeur angulaire du papillon en signal électrique proportionnel.
Plus le papillon est ouvert plus la tension du signal augmente. Le calculateur utilise le capteur de
position papillon pour :

- Définir le mode de fonctionnement du moteur (ralenti, filet de gaz, plein gaz).

- Déconnecter la climatisation et le contréle pollution a pleine puissance.

- Adapter le ratio air/carburant.

- Adapter ’augmentation de puissance.

- Effectuer une coupure de carburant (pour éviter les imbrilés au niveau de 1’échappement

En décélération sur un modele essence). [33]
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Un capteur de position papillon comporte au minimum 3 fils. Une entrée sur la masse (0V),
généralement de couleur noire, une entrée sur le +Vcc (+5V) et au centre le signal issu de la position
du capteur. [33]

v Au ralenti la tension est comprise entre 0.6v a 0.9v.

v Sur plein gaz celle-ci est comprise entre 3.5v a 4.7v. [33]

fo
To

Figure (11.12) : capteur de position de papillon. [33]

11.4. Capteurs optiques :

11.4.1. Définitions :

Un capteur optique est un dispositif capable de détecter l'intensité ou la longueur d'onde; On les
utilise pour détecter un grand nombre de phénomene: L’intensité lumineuse; La chaleur (capteur
pyrométrique); La présence; La couleur (et donc certains gaz ou produits chimiques); Acquérir des
informations numériques transmises par des conducteurs (fibres) optiques; Des images (Photons).

Le photon : un photon est un grain d'énergie de valeur E=h. v ou h=6,62.10-34J/s (constante de
Planck) et v: la frequence de radiation de ce photon.

Longueur d'onde : une longueur d'onde (en meétre) caractérise un phénomene vibratoire. La relation
entre fréquence et longueur d'onde est A= 3.108/v ou 3.108 est la vitesse de la lumiére en m/s et v la

fréquence de vibration. Chague couleur est caractérisée par une longueur d'onde particuliére. [33]
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11.4.2. Quelques exemples des capteurs optiques :

11.4.2.1. Les photorésistances(LDR) :

La LDR (Light Dépendent Resistor) ou photorésistance est un composant électronique dont la
résistance varie en fonction de la lumiere percue. Certains semi-conducteurs voient leur résistance
varier lorsqu'ils sont exposés a la lumiére. Cette caractéristique a été mise a profit pour donner

naissance aux photorésistances. Les photorésistances sont les seuls capteurs optiques passifs utilisés.

[34]
y
_{@7

Figure (11.13) : Photorésistance LDR. [34]

114.2.2. Les photodiodes :

Les photodiodes sont des diodes au silicium qui exploitent I'effet photoélectrique. Sous éclairement,
les photons liberent du pair électron trous. Sa polarisation en inverse produit un courant (Ir) qui

augmente proportionnellement a l'intensité lumineuse. Les photodiodes sont des capteurs actifs. [34]

e a

Figure (11.14) : Photodiodes. [34]
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114.2.3. Les phototransistors :

Le faible courant électrique transmis par les photodiodes a poussé les constructeurs de semi-
conducteurs a rajouter a ce composant un transistor donnant ainsi naissance au phototransistor. Les
caracteristiques sont sensiblement les mémes que celle des photodiodes. Mais on remarque un courant
beaucoup plus important. Certains phototransistors disposent d'une troisieme patte permettant d'affiner

la sensibilité du capteur.

Figure (11.15) : Symbole de ’optocoupleur. [34]

11.4.2.4. Les optocoupleurs :

Un photo-coupleur, ou optocoupleur, est un composant électronique capable de transmettre un signal
d'un circuit électrique a un autre, sans qu'il y ait de contact galvanique entre eux. Le terme de photo

coupleur est traduit de I'anglais optocoupler ou optoisolator.

Un optocoupleur est formé d'une LED infrarouge et d'un phototransistor ou d'une photodiode.

L'optocoupleur assure une liaison entre la LED et le phototransistor tout en assurant une isolation

Al 4 | €
Sa
}‘C

Cl12 3| E

Figure (11.16) : Symbole de I’optocoupleur. [35]

électrique entre les deux. [34]
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11.4.2.5. Les cellules Photovoltaiques :

Utilisant le principe de la photodiode, une cellule photovoltaique (aussi appelée souvent pile solaire)
se comporte comme un générateur en présence de lumiére. On la distingue d'une photodiode par le fait
que sa surface est nettement plus grande afin d'obtenir un courant plus important.

La courbe caractéristique est la suivante Figure (11.17) :

If

© ole

Ve Vm VE

ensron

@ phatodlec trique
« i vide
{(~ qQs5Vv)

Im

Eclarsment

Figure (11.17) : Courbe d’une cellule photovoltaique. [34]

ela courbe 1 : Est celle d’une cellule dans ’obscurité ;
«La deuxieme courbe : Correspond a une cellule soumise a un éclairement.

- Dans le cadran C, cette courbe ne passe plus par zéro mais par une tension Photoélectrique d’environ
0,5v.

- Dans le cadran A, un courant inverse existe, la cellule travaille en photodiode (dans la pratique ce mode

de fonctionnement conduirait a la destruction de la cellule).

- Dans le cadran B enfin, la cellule travaille en générateur d’énergie. Les valeurs Vm, Im permettent

d’obtenir une puissance maximale.
- Parametres de choix :
— Courant de court-circuit Icc;
— Tensionavide Vco;
— Courant optimal Im;
— Tension optimale V ;

— Rendement : rapport entre I’énergie solaire recue et 1’énergie €électrique restituée (entre 5 et

14%) ;Température limite de fonctionnement : environ 100°C.
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Le colt élevé de ces cellules rend leur utilisation comme source d'énergie encore difficile mais le

taux de pénétration dans le marché augmente d'année en année.

11.5. Conclusion :

Dans ce chapitre, nous avons d’abord parlé de capteurs en général, puis de différents capteurs qui
sont utilisés en construction des véhicules (les principaux ou les plus connus) avec leurs différents
modes de fonctionnement. Les capteurs automobiles ont pour objectif d’améliorer la qualité de la

voiture moderne ainsi que le confort et la sécurité de conduite.

Nous avons aussi donné le principe et quelques exemples des capteurs optiques qu’on va les utiliser

dans nos circuits électroniques de 1 “‘émetteur et récepteur infrarouge.
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Chapitre 11 Controle des moteurs des léve-vitres d’un véhicule

111.1. Introduction :

Dans ce présent chapitre nous allons voir avec simulation et réalisation comment contréler
des quatre moteurs des léve-vitres d’un véhicule dans un sens de rotation pour fermer les
vitres en utilisant une carte d’ Arduino.

Dans ce chapitre on va présenter les deux logiciels Proteus et Fritzing ainsi le
programmeur d’Arduino apres nous allons entamer 1’étude et la conception des différentes
parties du circuit en commencant par citer tous le matériel utilisé dans notre circuit et
donner la description de chaque matériel, puis réaliser notre circuit final a ’aide du logiciel

proteus. La partie expérimentale sera présentée par le biais de Fritzing.

I11.2. Description générale des logiciels utilisés :

111.2.1. Proteus :

Proteus est une suite logicielle destinée a I'électronique. Développé par la société
Labcenter Electronics, les logiciels incluent dans Proteus permettent la CAO dans le
domaine électronique. Deux logiciels principaux composent cette suite logicielle : ISIS,
ARES, PROSPICE et VSM.

- Les avantages de Proteus :

Cette suite logicielle est tres connue dans le domaine de I'électronique. De nombreuses
entreprises et organismes de formation (incluant lycée et université) I’utilisent. Proteus
possede d'autres avantages :

« Pack contenant des logiciels facile et rapide a comprendre et utiliser.
« Le support technique est performant.

« L'outil de création de proto type virtuel permet de réduire les colts matériel et logiciel lors

de la conception d'un projet. [37-39]

11.2.2. 1SIS:

Le logiciel ISIS de Proteus (Intelligent Schematic Input System) est principalement connu
pour éditer des schémas électriques. Par ailleurs, le logiciel permet également de simuler ces
schémas ce qui permet de déceler certaines erreurs des I'étape de conception. Indirectement,
les circuits électriques congus grace a ce logiciel peuvent étre utilisé dans des
documentations car le logiciel permet de contrbler la majorité de l'aspect graphique des
circuits. [37-40]
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111.2.3. ARES:

Le logiciel ARES est un outil d'édition et de routage qui complétement parfaitement
ISIS. Un schéma électrique réalisé sur ISIS peut alors étre importé facilement sur ARES
pour réaliser le PCB (Printed circuit board) de la carte électronique. Bien que I'édition d'un
circuit imprimé soit plus efficiente lorsqu'elle est réalisée manuellement, ce logiciel permet

de placer automatiquement les composants et de réaliser le routage automatiquement. [37]
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Figure (I11.1) : Proteus V8.0. ISIS et ARES .

111.2.4. Fritzing :

Fritzing est un logiciel libre de conception de circuit imprimé qui permet de concevoir de
facon entierement graphique le circuit et d'en imprimer le typon [36-39]. La vue circuit
imprimé de Fritzing vous permet de concevoir et d’exporter vos circuits imprimés simple ou
double face. Vous pouvez également exporter les fichiers «Gerber» de votre circuit imprimé
et les envoyer a un service de fabrication professionnelle de PCB. Quand vous connaitrez
bien les outils de conception et les possibilités de Fritzing, réaliser de beaux circuits
imprimés sera plus facile. Le logiciel est en constante amélioration afin de rendre ce travail
plus simple. Gardez a ’esprit qu’un plantage est toujours possible ...Pour apprendre a
utiliser les outils de conception de circuit imprimé de Fritzing, suivez les étapes et les

conseils suivants.

1. La vue du circuit imprime.

2. Organisation des composants sur la platine.
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3. L’auto routage ; Routage manuel ; Recommandations pour un meilleur routage.

4. L’édition des pistes ; Les options d’exportation.

les onglets de

S bibliothéque des
navigation

composants
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Raccourcis vers ses
fichiers les plus

récents Des nouveautés depuis le site officiel

de FRITZING

Inspecteur
des composants
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Swapped LED4 with module 1905 &

Figure (111.3) : Exemple pour Construire un circuit. [41]

111.3. Etude du circuit :

111.3.1. La carte arduino :
Arduino est une carte électronique programmable équipée d'un microcontrbleur

(Microprocesseur + mémoire + interface de gestion des entrées/sorties) qui permet le
traitement de 1’information basé sur le langage de programmation C++ a I’aide d’un logiciel

gratuit et Open Source fourni par Arduino. Cette petite carte dispose de nombreuse

31



Chapitre 11 Controle des moteurs des léve-vitres d’un véhicule

entrées/sorties analogiques et numériques. Il existe plusieurs types de cartes Arduino : (Uno,
nano, méga...). [42]

111.3.1.1. Arduino Uno:

L’Arduino Uno est un microcontrdleur programmable qui permet de controler des
éléments mécaniques : systémes, lumiéres, moteurs, etc ; et créer des objets automatises.
Elle est la meilleure carte devant la puissance de microcontroleur, et sa taille et sa
consommation et aussi le prix. La carte Arduino Uno que nous allons utiliser est une sorte de
petit ordinateur. Il posséde un microcontrleur (microprocesseur + mémoire+ interface de
gestion des entrées/sorties). [43]

o ~NoOoWnmET Mo
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Figure (I111.4) : La carte Arduino Uno. [42]

111.3.1.2. Les différents éléments qui composent la carte Arduino Uno : [44]

Bouton de
réinitialisation

Entrées
numériques

Connecteur USB - R
-t o;-) (o) (3 0) (o) ¢:;- C 1 : Y

\ NG 4 Pins
Crystal oscillateur e mn e 4 : ICSP

Microcontroleur

Prise Jack

Entrées
analogiques

Figure (I11.5) : Les principaux composants visibles de la carte Arduino Uno. [44]
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a)

b)

9

Prise jack :

Permet de brancher une alimentation (pile, batterie, adaptateur secteur).

Porte USB : Il suffit simplement de connecter la carte a un ordinateur.

Microcontroleur : le cceur de la carte d’ Arduino qui permet de stocker le programme et
de ’exécuter.

6 entrées analogiques :

Permet de brancher des capteurs et des détecteurs analogiques.

Ces six entrées peuvent admettre 1024 valeurs analogiques comprises entre 0 et 5 Volts.
14 entrées et sorties numériques (digital) : sont connectées a +5 volts ou a la masse;
ils ont deux actions de connecteurs :

brancher des actionneurs.

brancher des détecteurs.

Un cristal a 16 MHz : C'est horloge de I'Arduino, il cadence son fonctionnement.

Un en-téte ICSP : Permet a I'Arduino de communiquer avec des composants externes
viale protocole SPI (Serial Peripheral Interface).

Un bouton de reinitialisation (reset) : Permet de réinitialiser la carte Arduino.

111.3.2. Transistor de puissance MOSFET IRF 840 :

Le transistor MOSFET (Metal Oxyde Semiconductor Field Effect Transistor) enrichi a grille

isolée est utilisé en électronique de puissance pour alimenter des charges en commutation

[47]. Les applications sont nombreuses : alimentation a découpage, onduleur, alimentation

de moteurs, etc.
Avantages MOSFET :

e Absence de gain, simplification du montage
e Commande en tension, pas de calculs complexes
e Chute de tension en conduction facile a calculer

e Mise en// aisée : pas d'emballement thermique

Inconvénients MOSFET :

e Sensibilité aux surtensions
e Colt encore élevé en forte puissance

e Type P la aussi plus rare et de performances inférieures
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Il existe deux types de MOSFET :
e Le MOSFET «canal N » ou NFET ;

e Le MOSFET «canal P » ou PFET ;

SOURCE
DRAIN
D S GATE
G G
S D l
MOSFET canal N MOSFET canal P Package IRF840

Figure (I111.6) : Les symboles et package du transistor MOSFET « canal N et P ». [45]

111.3.3. Capteur de distance Infrarouge pour Arduino :

Le capteur infrarouge permet de réceptionner les signaux émis par une télécommande
infrarouge. Ce capteur est directement relié a la carte Arduino afin de traiter les signaux

recus. IL est composé d’une diode infrarouge (émetteur) et d’ une photodiode (récepteur).

Figure (111.7) : Module du capteur a distance infrarouge. [46]
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Figure (111.8) : Schéma du capteur a distance infrarouge. [46]

VCC : Tension externe de 3.3V-5V.
GND : GND Externe.
OUT : Interfaces de sortie numérique de petite carte (O et 1).
Caracteéristiques :

— Distance de détection : de 2 a 30 cm.

— Angle de détection : 35 °.

— Poids (kg) : 0.034.

— Dimensions : 3.1 cm* 1.5cm

— Alimentation ou la tension de fonctionnement : 3.3 -5V.

— OUT : interface de sortie numérique de la carte (O si détection, et 1 si aucune
détection).

Il est a noter que lors du branchement, une LED verte s’allume sur le capteur si un
obstacle est détecté. Celle-ci permet de savoir si votre capteur est en état de fonctionnement
ou non. La distance de détection peut étre ajustée a 1’aide d’un potentiométre disponible sur

le capteur. [47]
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111.3.4. Emetteur et récepteur infrarouge :

111.3.4.1. Infrarouge :
L’émission et la réception d’un faisceau infrarouge sont réalisés avec une longueur

d’onde supérieure a celle de la lumiére visible (950nm), les faisceaux IR sont invisibles a

I ceil.

Spectre de la lumiére visible

Ultra- Infra-
violet rouge
T T T T
400 500

T T T
600 700
Longueur d'onde {nm)

Figure (111.9) : Spectre de la lumiere visible. [48]

111.3.4.2. Emetteur / récepteur :

Concernant les diodes emettrices, Le paramétre important pour une diode qui émet de

I’infrarouge, c’est sa Longueur d’onde spectrale maximale ( Peak Spectral Wavelength).

(Diode IR est de 940nm).
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Figure (111.10) : Schémas simple Emetteur /Récepteur. [51]

Afin d’améliorer la distance de 10cm a 2 métres ; On utilise le montage électronique de deux

transistors 2N2222A dit montage Darlington qui permettra d’augmenter le gain en courant.
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Chapitre 111
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Figure (111.11) : Montage Darlington Emetteur /Récepteur [48]

111.3.5. Moteurs a courant continu :

Le moteur a courant continu qu’on va utiliser pour les leéve-vitres d’un véhicule et d’autres
applications ; La tension (facultatif) : DC12V / 24V/ bénéficiant d'un couple éleve et d'un
faible bruit, il fonctionne en douceur.

C'est un moteur a courant continu d'aimant permanent comme il est doté d'une vitesse

élevée et d'un couple important. Les enroulements du stator du moteur sont en cuivre.

Figure (111.12) : Moteur DC. [50]

I11.4. Présentation des léve-vitres électriques d’un véhicule :

Les leve-vitres électriques existent depuis maintenant plus de 20 ans. La technologie a
évolué au cours de ces années. Dans les années 1990, les véhicules munis de leéve-vitres a
contréle a distance. L'utilisateur commande l'ouverture ou la fermeture de la vitre par une
télecommande a distance. L'information est transférée par un capteur infrarouge a 1'unité de
traitement d‘Arduino Uno ATMega328) puis I’information est transférée par bus au
multiplexeur au transistor de puissance MOSFET qui attaque les quatre moteurs des léve-
vitres, le multiplexeur envoie par bus un ordre de contréle au IRF840. L'alimentation du

moteur est coupée.
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La schématique de l'implantation du leéve-vitre est la suivante :

Arréts de gaine .
FPoulie

Cable

Rail

Curseur
Tambour —_—

Figure (111.13) : Léve-vitre complet. [50]

Figure (I111.14) : Implantation du leve-vitre électrique dans une portiére complet. [50]
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Figure (111.15) : Exemple d’un schéma de principe de la fonction Iéve-vitre. [51]
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I11.5. Schéma synoptique du circuit électronique :

Le schéma structural du circuit électroniques et ses interfaces du contréle des léves —vitre
sont présentées ci-dessous Figure (111.16) :
1-La batterie de 12V permet d’alimenter tous les éléments du montage ;
2- Le module du capteur infrarouge ;
3-Les moteurs a courant continu permettent le déplacement des leves -vitre ;
4-Les transistors MOSFET IRF840 pour le contrdle la rotation des moteurs ;
5-La carte Arduino Uno est I’élément mére de notre projet car c’est elle qui fait le
Traitement et le contr6le de données ;
6-Régulateur de 5V.

-
=
Moteur CC Léeve-vitre:
=
% MOSFET
Module — IRF840 b
Infrarouge
Carte d"Arduino UNO 7'y 1 Batterie 12V
A g
y
T
Moteur CC
Regulateur
de 5V

Schéma synoptique

Léve-vitre:

Figure (111.16) : Schéma synoptique du circuit de contrdle des moteurs des léve-vitres d’un

véhicule.
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111.6. Conception du circuit electronique :
I11.6.1. Liste des matériels :
Notre circuit électronique contient les éléments suivants :
v" 1 Carte Arduino (la version UNO) et son cable USB ;

v 2 Transistor de puissance MOSFET IRF840 ;

v’ 1 Capteur de distance infrarouge ;

v’ 4 Moteurs fonctionnent en 12V en courant continu ;

v' 1 LED Rouge ; 4 Diodes 1N4007 ;

v 2 Résistance de 10KQ ; 2 Condensateurs électrolytiques 47uF/63V ;

v Condensateurs céramiques 33nF/63V ;

v Régulateur LM7805 (5V) ;

111.6.2. Conception du circuit électronique sous Proteus :

Le principe de base est I'utilisation d’un transistor de puissance MOSFET IRF840 pour
controler la marche et I’arrét d’un moteur a courant continu (Figure 111.17) quand on

I’attaque par une tension continue de 0V ou 5Volts (Figure I11.17).

----------------------------- rLename:  Controle moteur par IRF840.

_____________________________ prspr) :
............................. &@8%12020 s

DesiGH TITLE: Controle moteur par IRF840.

PAGE:
oo T | PATH: CiUsersiamine\Documents\Controle mofeqr pgy IRF840.pdsprf
""""""""""""""" EY: @AUTHOR REV:@REV TIME: _ 21:47:17

Figure (111.17) : Contréle d’un moteur par un MOSFET IRF840 sous Proteus ISIS .\VV8
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L’alimentation de 5V est nécessaire (Figure 111.18) pour alimenter le capteur Infrarouge et la carte

d’arduino.
LU IREGULATEUR - - el
T L ooloms T
BATTERIE 12V 5V
L BAITERERNA L L 59 Vo.3./@..............::::::::
............................ o
? ............................ 6 ........................ ?
e 0 L e . N I I —— I 07 SURE I
............. == avon . . . . . .38n . . . . . . ::C3 i .
| of[ceccceceaccca]ccecncccc]cccacoccca|occacecaccas T [, | - |
T 1 R
R [T ALIMENTATION.pdsprj DATE:
ol |eesNTMEALIMENTATION.pdsprj [ 92/97/2020°
Sl T | PATH: C:\Users\amine'\Documents‘.ALIMENTATI]ﬁﬁ;aq?prj.l '
.............................. BY: @AUTHOR REV:@REV. | TME: | 2127330

Figure (111.18) : Alimentation stabilisée de 5V sous Proteus ISIS .\VV8.0

En basant sur le principe précédent avec un seul Moteur et un seul transistor MOSFET (Figure
I11.17) on a réalisé notre circuit final sous Proteus ISIS avec deux transistors et quatre moteurs
(Figure TII.19) ; Les résistances R1 et R2 valeur de 10KQ sont utilisées pour protéger la grille du
transistor ; Les diodes a roue libre 1IN4007 se placent en parallele avec la bobine du moteurs ;
Dans la phase ou l'interrupteur (transistor) est fermé, le courant s'établit dans l'inductance est
limité par sa résistance série.

A T'ouverture de l'interrupteur, la continuité du courant impose le passage dans la diode de
roue libre ; Le courant décroit alors progressivement dans cette boucle et finit par s'annuler.
Le capteur de distance Infrarouge est attaqué par des niveaux logiques (0 ou 1) avec le
niveau haut (1 ou 5V) va inciter le microcontréleur de la carte d’arduino au pin 1 ; les grilles
des deux transistors MOSFET Q1 et Q2 vont étre au niveau haut également (1 ou 5V) et les
moteurs vont tourner dans un seul sens en les assurant les tensions de 12Voltes dans les
broches 2 et une tension tres proche de OVoltes dans les deuxiemes broches.

Les moteurs s’arrétent en attaquant le capteur par un niveau logique bas (0 qui est égale a 0
voltes).

Dans le logiciel Proteus on ne peut pas assurer la partie télécommande mais on la remplace

par I’entrée logique (0 ou 1) (Figure 111.19).
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Figure (111.19) : Circuit électronique de contrble des moteurs sous Proteus ISIS .V8.0

111.6.2. La simulation :

Nous avons eu recours a la simulation des différentes parties du systeme avec le logiciel
Arduino 1.6.8. Figure (111.20).

Unfitled2simuation §

kot RI=1;
int MIM2=13;
int M3M4=12;
veid setup()
{
// pour your setup code hers to run;
Serial.begin(9600);

pinMode (IR1, INEUT) ;
i 142, OUTRUT) ;
pinMode (M3M4, OUTRUT) ;
1
void loop()
{
int t=digitzlRead(IR1):
if (t==HIGH)//
{

digitalWrite
digitalWrite (M3M4,HIGH);

1
if (t==L0W)
{
{igitalWrite (M1M2, LOW);
digitalWrite (M3M4,LOW):

Figure (111.20) : Programme de simulation avec le logiciel Arduino 1.6.8.
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111.6.2. Conception du circuit sous logiciel FRITZING :

ALIANEGELATTARI 0462020 4zz* - Fritzing - [Vue de la platine d'essai] Composants n

Fichi Ed G Vi Fené R Aid
ichier ition omposant ue ENEtre loutage 3 Core Parts =
f Page d'accueil @ Platine e Vue sthématiquel Circuit imprimé I<) Code core Basiaue I

CAPTEUR IR |‘~I n . 'm

SR

Entrée

Ofk=0
Bodwy
?—o=H

ARDUINO UNO MOTEUR4 ~ MOTEUR3  MOTEUR 2 MOTEUR 1

o

‘I_

f Ot o
r1 z1ng L — 1AM R e
— S S S— YV SV St S S S— —

Figure (I111.21) : Conception du circuit sous logiciel FRITZING

I11.1. Réalisation pratique :

Un essai pratique est réalisé avec un seul moteur MOSFET on lui assurant un tension de

Volts par I’intermédiaire d’un interrupteur Figure (I11.22).
v Quand l’interrupteur est fermé c-a d niveau haut (5Volts) le moteur tourne.

v Quand l’interrupteur est ouvert c-a d niveau bas (0Volts) le moteur s’arréte.

Figure (111.22) : Réalisation du circuit avec un seul moteur.
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Vu le des piéces et en basant sur le principe précédent avec un seul Moteur et un seul
transistor MOSFET (Figure 111.22) on a réalisé notre maquette finale mais sans leve-vitre
(Figure 111.23).

La batterie de véhicule est assurée par une tension d’alimentation stabilisée du laboratoire
de 12Volts. De méme pour la tension de 5Volts.

Cette fois le capteur nécessite une lumiére qui sera regue par un émetteur infrarouge.

Figure (111.23) : Réalisation du circuit avec un seul moteur.

111.2. Conclusion :

Dans ce chapitre nous avons présenté la partie qui concerne la conception du circuit
¢lectronique a 1’aide du logiciel Proteus ISIS; La visualisation de la plaque d’essai a été
réalisé par le logiciel Fritzing ; La programmation du microcontrdleur par le logiciel arduino
1.6.8 La simulation est préparée en langage C suivant les instructions de notre maquette ; le
logiciel arduino 1.6.8 nous a aider de faire convertir le programme en langage C vers un
programme en HEXA pour le fonctionnement de la carte Aduino. L’utilisation du transistor
de puissance MOSFET IRF840 a cause de sa disponibilité dans le but de protéger le circuit et
aussi pour la protection des moteurs de tout emballement thermique.

Suite a la non disponibilité des piéces ; La partie de réalisation a éte effectué avec un seul

moteur.
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Conclusion générale

Conclusion générale :

L’objet de notre projet était de concevoir un circuit électronique sous Proteus ISIS pour controler a
distance des moteurs des léve-vitres d’un véhicule en utilisant une carte d’Arduino uno, la programmation a
éte effectuée avec le logiciel. 1.6.8 .pour la commande des moteurs & courant continu et régler le phénomene
des emballements thermiques on a utilisé le transistor de puissance MOSFET IRF 840 qui est disponible au

niveau du laboratoire de Génie Electrique.

Nous avons étudié les caractéristiques métrologiques et conditionnement des différents types des capteurs
d'un véhicule et le principe de fonctionnement des capteurs optiques a infrarouge.
Nous avons effectué des simulations du circuit avec le logiciel I1SIS, ce qui nous aide a étalonner et tester le
conditionnement ainsi que la mise en ceuvre du programme de gestion du microcontréleur de la carte

arduino et le capteur infrarouge.

Ce projet nous a permis d’¢élargir nos connaissances dans le domaine d’¢lectronique et bien comprendre
le fonctionnement des différents composants a savoir le régulateur 7805, Arduino, Capteur infrarouge,
Transistor de puissance MOSFET. Pour la conception de la maquette on a utilisé le logiciel Fritzing. Comme

essai et réalisation pratique on a utilisé un seul moteur pour avoir les résultats inattendus.

Notre travail sera toujours a étre ameliorer et nous esperons que notre étude sera utile pour les prochains

étudiants.
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ARDUINO

ARDUINO UNO

Voltage 16MHz ATmegal6U2

regulator % microcontroller IC/USB controller
7 to 12VDC input
2.1mm x 5.5mm

Male center positive

USB-B port
to computer

Reset button

ICSP for
USB interface

fsess 2@ - ) (12€) SCL - Serial clock
: (I2C) SDA - Serial data

Pin-13 LED

A

Not connected (SPI) SCK - Serial clock

(SPI) MISO - Master-in, slave-out
(SPI) MOSI - Master-out, slave-in
(SPI) SS - Slave select

1/0 Reference voltage
Reset

3.3V Output

5V Output

Ground

Ground Note: Pins denoted with “~"

Input voltage are PWM supported

‘w! 3AVW — 2D ONINGHY MMM §-8§

Analog pin 0
Analog pin 1
Analog pin 2 Interrupt 1
Analog pin 3 Interrupt 2
(12C) SDA TXD
(12C) scL 1‘5 i RXD
.
H
ATmega328 -
microcontroller IC RESET
ICSP for SCK
ATmega328 L MISO

ARDUINO MEGA

Arduino Uno is a microcontroller board based on the ATmega328P (datasheet). It has 14 digital
input/output pins (of which 6 can be used as PWM outputs), 6 analog inputs, a 16 MHz quartz
crystal, a USB connection, a power jack, an ICSP header and a reset button. It contains
everything needed to support the microcontroller; simply connect it to a computer with a USB
cable or power it with a AC-to-DC adapter or battery to get started.. You can tinker with your
UNO without worring too much about doing something wrong, worst case scenario you can
replace the chip for a few dollars and start over again.

“Uno” means one in [talian and was chosen to mark the release of Arduino Software (IDE) 1.0.
The Uno board and version 1.0 of Arduino Software (IDE) were the reference versions of
Arduino, now evolved to newer releases. The Uno board is the first in a series of USB Arduino
boards, and the reference model for the Arduino platform; for an extensive list of current, past or
outdated boards see the Arduino index of boards.
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Y o ICSP for 16U2
o X o USBinterface
00 ~ a< -0 v o
sl 00 aa 3888
] o5 £E 444
O 5= w@asil EE EEEE
Q8 ‘
z g > (. P s . — 5V pins
INITALY oo™ = SR 23
L ‘ ; 2
27
usSB 29
to computer
) Pt o ICSP for
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The Arduino Mega 2560 is a microcontroller board based on the ATmega2560. It has 54 digital
input/output pins (of which 15 can be used as PWM outputs), 16 analog inputs, 4 UARTSs
(hardware serial ports), a 16 MHz crystal oscillator, a USB connection, a power jack, an ICSP
header, and a reset button. It contains everything needed to support the microcontroller; simply
connect it to a computer with a USB cable or power it with a AC-to-DC adapter or battery to get
started. The Mega 2560 board is compatible with most shields designed for the Uno and the
former boards Duemilanove or Diecimila.

ARDUINO LEONARDO
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“o % LEONARDO

ARDUINO _

ICSP

- - ’
e

H
14

~

PN

MADE IN ITALY

WWW . ARDUINO . CC

S - aNMm

AS

The Arduino Leonardo is a microcontroller board based on the ATmega32u4 (datasheet). It
has 20 digital input/output pins (of which 7 can be used as PWM outputs and 12 as analog
inputs), a 16 MHz crystal oscillator, a micro USB connection, a power jack, an ICSP
header, and a reset button. It contains everything needed to support the microcontroller;
simply connect it to a computer with a USB cable or power it with a AC-to-DC adapter or
battery to get started.

The Leonardo differs from all preceding boards in that the ATmega32u4 has built-in USB

communication, eliminating the need for a secondary processor. This allows the Leonardo

to appear to a connected computer as a mouse and keyboard, in addition to a virtual (CDC)
serial / COM port. It also has other implications for the behavior of the board
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Silicon TechnoLabs IR Proximity Sensor

IR Proximity Sensor

Product Datasheet www.silicontechnolabs.in 1
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Silicon TechnoLabs IR Proximity Sensor

1.Descriptions

The Multipurpose Infrared Sensor is an add-on for your line follower robot and obstacle
avoiding robot that gives your robot the ability to detect lines or nearby objects. The sensor
works by detecting reflected light coming from its own infrared LED. By measuring the
amount of reflected infrared light, it can detect light or dark (lines) or even objects directly in
front of it. An onboard RED LED is used to indicate the presence of an object or detect line.
Sensing range is adjustable with inbuilt variable resistor.

The sensor has a 3-pin header which connects to the microcontroller board or Arduino
board via female to female or female to male jumper wires. A mounting hole for easily
connect one or more sensor to the front or back of your robot chassis.

2.Features

5VDC operating voltage.

I/O pins are 5V and 3.3V compliant.
Range: Up to 20cm.

Adjustable Sensing range.

Built-in Ambient Light Sensor.
20maA supply current.

Mounting hole.

3.Specifications

® Size: 50x20x10mm (Lx BxH)

® Holesize: $2.5mm

4.Schematics
5V 5V oV 5V Q:tv
21w |GND
U_J -
el . a & | 3 ouT
ESZ\‘N— B o JP1
= "
S A
b =T
o
x
o i
15
GND GND  GND GND
Product Datasheet www.silicontechnolabs.in 2
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Silicon TechnoLabs IR Proximity Sensor

5.Hardware Details

Variable Resistor
To set range of sensor Surface
(0-20cm)

!

IR Transmitter

Digital Output to Arduino or Reflected Rays
Microcontroller Input IR Receiver
Product Datasheet www.silicontechnolabs.in 5
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Silicon TechnoLabs IR Proximity Sensor

6.Interface to Arduino

Now let’s we build simple object counter using IR Proximity Sensor that’s counts the
Number of objects.Connect Silicon TechnoLabs IR Proximity Sensor to your arduino board as
shown in below image.

e (Ehaogie) g g

L
-
o’
o
L
»~

®
S avir g

Product Datasheet www.silicontechnolabs.in 4
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Silicon TechnoLabs IR Proximiz Sensor
7.Arduino Sample Code

/l
Object counter
Counts the number of objects and prints the results to the serial monitor.
The circuit:
* OUT attached to pin 2
Created 2015
by Harshit Borad <http://www.slilicontechnolabs.in>
*/
// constants won't change. They're used here to
// set pin numbers:
const int OUT = 2; // the number of the IR Proximity Sensor pin
const int ledPin = 13;// the number of the LED pin
// variables will change:
int Number_of_Object = 0;// variable for reading the Number of Objects passing from sensor
int SensorState = 0;
void setup()
{
Serial.begin(9600); // initialize serial communications at 9600 bps:
pinMode(ledPin, OUTPUT); // initialize the LED pin as an output:
pinMode(OUT, INPUT); // Initialize the IR Proximity Sensor pin as an Iinput:
)
void loop()
{
SensorState = digitalRead(OUT);// read the state of the Sensor Signal

// check If the Sensor Signal Is HIGH then there is object in front of sensor
// so increment Number_of_Object variable by one.
If (SensorState == HIGH)
{
digitalWrite(ledPin, HIGH);// turn LED on:
Number_of_Object++;
Serial.printin(Number_of_Object);// print the resuits to the serial monitor:
}
else
{
digitalWrite(ledPin, LOW);// turn LED off:
}
}

Product Datasheet www silicontechnolabs.in 3
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]
FAIRCHILD IRF840
I

SEMICONDUCTOR®

Data Sheet January 2002

8A, 500V, 0.850 Ohm, N-Channel Power Features
MOSFET

This N-Channel enhancement mode silicon gate power field
effect transistor is an advanced power MOSFET designed,
tested, and guaranteed to withstand a specified level of * Single Pulse Avalanche Energy Rated
energy in the breakdown avalanche mode of operation. All of « SOA is Power Dissipation Limited
these power MOSFETs are designed for applications such
as switching regulators, switching converters, motor drivers,
relay drivers, and drivers for high power bipolar switching » Linear Transfer Characteristics
transistors requiring high speed and low gate drive power.
These types can be operated directly from integrated
circuits. * Related Literature
- TB334 “Guidelines for Soldering Surface Mount
Components to PC Boards”

« 8A, 500V
* rps(on) = 0.8500

* Nanosecond Switching Speeds

« High Input Impedance

Formerly developmental type TA17425.

Ordering Information Symbol
PART NUMBER PACKAGE BRAND D
IRFB40 TO-220AB IRF840
NOTE: When ordering, include the entire part number. G
s
Packaging
JEDEC TO-220AB
TOP VIEW
SOURCE
DRAIN
GATE
DRAIN
(FLANGE)
£2002 Fairchild Semiconducior Corporation IRFa40 Rev. B
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IRF840

Absolute Maximum Ratings T =25°C, Unless Otherwise Specified

IRF840 UNITS
Drain to Source Voltage (Note 1) . . ... o e Vps 500 v
Drain to Gate Voltage (Rgg =20kQ) (Note 1) . ... ... .. . Vbae 500 \
Continuous Drain CUITENt . .. .. L et e e e Io 8.0 A
To=1000C Ip 5.1 A
Pulsed Drain Current (Note 3) . . .. ... i i i o 32 A
Gate to Source Moltage . .. ... L i Vas +20 v
Maximum Power Dissipation ... ... ... ... . i Po 126 W
Linear Derating Factor . . ..o e 1.0 woC
Single Pulse Avalanche Energy Rating (Mot 4) . .. . ... i e e e e aeas Eas 510 mJ
Operating and Storage Temperature . . . .. ... e T4.TsTG -56to 160 °c
Maximum Temperature for Soldering
Leads at 0.063in (1.6mm) from Casefor 10s. . . ... .. . i T 300 %
Package Body for 105, See Techbrief 334 . . .. .. . i Tpkg 260 oc

CAUTION: Siresses above those listed in "Absolute Maximum Ratings”™ may cause permanent damage to the device. This is a stress only rafing and operation of the
dewvice at these or any other conditions above those indicated in the aperational sections of this spedification is not implied.

NOTE:
1. Ty=25°C to 125°C.

Electrical Specifications Tc =25°C, Unless Otherwise Specified

PARAMETER SYMBOL TEST CONDITIONS MIN TYP MAX | UNITS
Drain to Source Breakdown Valtage BVpgs | Vgg =0V, Ip=250uA (Figure 10) 500 - - v
Gate to Threshold Voltage VGS[TH) VGS = VDS' ID = 250|.1A 2.0 - 4.0 \
Zero-Gate Voltage Drain Current Inss Vps = Rated BVpgs, Vs =0V - - 25 WA
Vpg = 0.8 x Rated BVpgs, Vgs =0V, Ty = 125°C - - 250 WA
On-State Drain Current (Note 2) ID(omn) Vps = Ip(on) x 'Ds(on)Max: Vas = 10V 8.0 - - A
Gate to Source Leakage Current Igss Vgg =120V - - +100 nA
Drain to Source On Resistance (Note 2) rps(oN) | Vas =10V, Ip = 4.4A (Figures 8, 9) - 0.8 0.85 Q
Forward Transconductance (Note 2) Tre Vpg = 50V, Ip = 4.4A (Figure 12) 49 7.4 - S
Turn-On Delay Time tpion) Vpp =250V, I = 8A, Rg = 9.1Q, R = 30Q - 15 21 ns
Rise Time i MOSFET Switching Times are Essentially N 21 a5 ns
Independent of Operating Temperature.
Turn-Off Delay Time tpioFF) - 50 74 ns
Fall Time tf - 20 30 ns
Total Gate Charge Qgrom) | Vas =10V, Ip=8A, Vps = 0.8 x Rated BVpss - 42 63 nC
(Gate to Source + Gate to Drain) lg(REF) = 1.5mA (Figure 14) Gate Charge is
Gate to Source Charge Qgs Essentially Independent of Operating N 7.0 - nC
Temperature
Gate to Drain “Miller” Charge Qgq - 22 - nC
Input Capacitance Ciss Vgs =0V, Vpg =25V, f = 1.0MHz (Figure 11) - 1225 - pF
Qutput Capacitance Coss - 200 - pF
Reverse-Transfer Capacitance Cgss - 85 - pF
Internal Drain Inductance Lp Measured from the Modified MOSFET - 35 - nH
Contact Screw on Tab | Symbol Showing the
to Center of Die Internal Devices
Measured from the Drain Inductances - 4.5 - nH
Lead, 8mm (0.25in) from
Package to Center of Die
Internal Source Inductance Lg Measured from the - 7.5 - nH
Source Lead, Bmm
{0.25in) from Header to
Source Bonding Pad
Thermal Resistance Junction to Case Rauc - - 1.0 o°Cw
Thermal Resistance Junction to Ambient RaJa Free Air Operation - - 62.5 o°Cw
IRF240 Rev. B
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IRF840

Absolute Maximum Ratings Tg =25°C, Unless Otherwise Specified

IRF840 UNITS
Drain to Source Voltage (Note 1) . . . .o i e Vps 500 v
Drain to Gate Voltage (Rgg =20kQ) (Note 1) . ... ... .. .. . . L Vobar 500 v
Continuous Drain CUITENT . . . ... it e e ittt i et e e e aa e Io 8.0 A
T =000 o 51 A
Pulsed Drain Curment (Note 3] . . . i i i ittt e e ettt Iom 32 A
Gate to Source Voltage . . . . . e Vas +20 v
Maximum Power Dissipation .. ... .. .. . i Po 125 w
Linear Derating Factor . . . oo i i e 1.0 wrec
Single Pulse Avalanche Energy Rating (Note d) . .. .. . Eas 510 mJ
Operating and Storage TempPerature . . .. .. ittt it ettt et a e Ty, TsTey -55 to 150 °c
Maximum Temperature for Soldering
Leads at 0.063in (1.6mm) from Casefor 10s. . . ... .. L L i T 300 °c
Package Body for 10s, See Techbrief 334 . . _ . . ... Tpkg 260 oc

CAUTION: Stresses above those listed in “Absolute Maximum Ratings™ may cause permanent damage fo the device. This is a stress only rating and operaltion of the
device at these or any other conditions above those indicated in the operational sections of this spedification is not implied.

NOTE:
1. Ty =25°C to 125°C.

Electrical Specifications T =25°C, Unless Otherwise Specified

PARAMETER SYMBOL TEST CONDITIONS MIN TYP MAX | UNITS
Drain to Source Breakdown Voltage BVpss | Vgg =0V, I =250uA (Figure 10) 500 - - \
Gate to Threshold Voltage VGS[TH".I VGS = VDS' |D = 250[.1..-‘\ 20 - 4.0 v
Zero-Gate Voltage Drain Current Ipss Vps = Rated BVpgs, Vgs =0V - - 25 WA
Vpg = 0.8 x Rated BVpgs, Vgg =0V, Ty =125°C - - 250 WA
On-State Drain Current (Note 2) ID(om) VDs > Ip(on) x 'oson)Max. Vas = 10V 8.0 - - A
Gate to Source Leakage Current lgss Vgs =120V - - +100 nA
Drain to Source On Resistance (Note 2) ps(oN) | Vias =10V, Ip = 4.4A (Figures 8, 9) - 0.8 0.85 Q
Forward Transconductance (Note 2) Gis Vpg = 50V, Ip = 4.4A (Figure 12) 49 7.4 - S
Turn-On Delay Time ipon) Vpp =250V, I =8A, Rg =910, B =300 - 15 21 ns
Rise Time Y MOSFET Switching Times are Essentially N 21 35 ns
Independent of Operating Temperature.
Turn-Off Delay Time tDOFF) - 50 74 ns
Fall Time tf - 20 30 ns
Total Gate Charge Qgitomy | Vas =10V, Ip = 8A, Vpg = 0.8 x Rated BVpgg - 42 63 nC
(Gate to Source + Gate to Drain) lgiREF) = 1.5mA (Figure 14) Gate Charge is
Gate to Source Charge Qge Essentially Independent of Operating N 70 N nC
Temperature
Gate to Drain “Miller” Charge Qgd - 22 - nC
Input Capacitance Ciss Vs =0V, Vpog =25V, f = 1.0MHz (Figure 11) - 1225 - pF
Qutput Capacitance Coss - 200 - pF
Reverse-Transfer Capacitance Cpss - a5 - pF
Internal Drain Inductance Lo Measured from the Medified MOSFET - 3.5 - nH
Contact Screw on Tab | Symbaol Showing the
to Center of Die Internal Devices
Measured from the Drain | 'nductances - 45 - nH
Lead, 6rmm (0.25in) from
Package to Center of Die
Internal Source Inductance Lg Measured from the - 7.5 - nH
Source Lead, 6mm
{0.25in) from Header to
Source Bonding Pad
Thermal Resistance Junction to Case Rauc - - 1.0 0w
Thermal Resistance Junction to Ambient Raua Free Air Operation - - 62.5 O°GwW
IRFE40 Rev. B

60



Annexes

Pour PFE : Contrdle a distance des moteurs des leve-vitres d’un véhicule

&National Semiconductor

LM78XX
Series Voltage Regulators

General Description

The LM78XX series of three terminal regulators is available
with several fixed output voltages making them useful in a
wide range of applications. One of these is local on card
regulation, eliminating the distribution problems associated
with single point regulation. The voltages available allow
these regulators to be used in logic systems, instrumenta-
tion, HiFi, and other solid state electronic equipment. Al-
though designed primarily as fixed voltage regulators these
devices can be used with external components to obtain ad-
justable voltages and currents.

The LM7&XX series is available in an aluminum TO-3 pack-
age which will allow over 1.0A load current if adequate heat
sinking is provided. Cument limiting is included to limit the
peak output current to a safe value. Safe area protection for
the output transistor is provided to imit internal power dissi-
pation. If internal power dissipation becomes too high for the
heat sinking provided, the thermal shutdown circuit takes
over preventing the IC from overheating.

Considerable effort was expanded to make the LM78XX se-
ries of regulators easy to use and minimize the number of
external components. It is not necessary to bypass the out-

May 2000

put, although this does improve transient response. Input by-
passing is needed only if the regulator is located far from the
filter capacitor of the power supply.

For output voltage other than 5V, 12V and 15V the LM117
series provides an output voltage range from 1.2V to 57V

Features

Output cumrent in excess of 1A

Internal thermal overload protection

No extermal components required
Output transistor safe area protection
Internal short circuit current limit
Available in the aluminum TO-3 package

Voltage Range

LM7805C oV
LM7812C 12v
LM7815C 15V

Connection Diagrams

Metal Can Package
TO-3 (K)
Aluminum

OUTPUT —. —GHD

INPUT —
DSDO7746-2

Bottom View
Order Number LM7805CK,
LMT812CK or LMT815CK
See NS Package Number KCO2A

Plastic Package
TO-220 (T)

DUTPUT
GHD
[ —— weur

DS007745-3

w O

Top View
Order Number LM7T805CT,
LM7812CT or LMT815CT
See NS Package Number T0O3B

@ 2000 National Semiconductor Corporation DS007746

www national.com

sioje|nbay abejjop salds XX8.IN1
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LiIGHTING FOREVER 4N2x Series
6 PIN DIP PHOTOTRANSISTOR 4N3X Series
PHOTOCOUPLER H11AX Series
Features:

= ANZX series: 4N25, 4N26G, 4N27, 4N28

« AN3X series: 4N35, 4N36, 4N37, 4N38

s H11AX series: H11A1, H11A2, H11A3, H11A4, H11AS5

» High isolation voltage between input and output
(Viso=5000 vV rms)

* Creepage distance =7.62 mm

» Operating temperature up to +110°C

» Compact dual-in-line package

* Pb free and RoHS compliant.

» UL approved (Mo. E214129)

« WVDE approved (No. 132249)

* SEMKO approved (No. 716108 /No. 716109)

* NEMKO approval (No. POG206747)

« DEMKO approval (No. 313924)

* FIMKO approval (Mo. FI1 22807)

* CSA approved (Mo 1969132)

Description

The 4AN2X, 4AN3X, H11AX series of devices each consist of
an infrared emitting diode optically coupled to a phototransistor.

They are packaged in a 6-pin DIP package and available in
wide-lead spacing and SMD option.

Schematic

Applications

« Power supply regulators ald (618
» Digital logic inputs 32
« Microprocessor inputs c[2 l Is]c
ne [2 4 ]E
1. Anode
2. Cathode
3. No Connection
4. Emitter
5. Collector
6. Base
Everlight Electronics Co., Ltd_ 1 httpYvwww_everlight.com
Document Mo : DPC-717-044 Rev. 3 Apnl 1, 2008
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&

BPW 42

Silicon NPN Epitaxial Planar Phototransistor L
Application: Detector in electronic control and drive circuits
Features:
® Plastic case 0 3 mm @ High sensitivity
@ Suitable for visible and near infrared ® Wide angle of half sensitivity
radiation ® Axial terminals

Preliminary specifications
Dimensions in mm

Radiant sensitive area /8urf|cc not flat
0,4 o 0,9 0,58 =01

| T = L————__[
*_ — ] % * 2,54
s "*]C.z_“*' i ]!

1.5 |=—=—m

ER

Absolute maximum ratings

Collector-emitter voltage Vceo
Emitter-collector voltage Veco
Collector current e
Peak collector current

-t%= 0.5,t, =10 ms lem
Total power dissipation

Tamp = 55°C Piat
Junction temperature T
Storage temperature range Tag

Soldering temperature, maximal
t=3s Tea')

'} Distance from the touching border = 1.5 mm with intermediate PC-board
S51.2.127/0781 E

Angle of half sensitivity a = 180°

Special case
Clear plastic
Weight max. 0.35 g

32 v

5 v

50 mA

100 mA

100 mw

100 °C
—-25...+100 °C
245 °C
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Infrared remote control receiver module infrared receiver sensor DQIR-38312G6

Product Specifications

Description

¢ The Inrared Receives Module is miniaturized infrared receivers for remote
control and other applications, requiring improves ambient light rejection.

+ The separate PIN diode and preamplifier IC are assembled on a single lead
frame.

+ The epoxy package contains a special IR flier.

+ This module has excellent performance even in disturbed ambient light applications
and provides protection against uncontrolled output pulses.

Features

+ Photo detector and preamplifier in one package

+ Internal filter for PCM frequency

+ High immunity against ambient light

+ Improved shielding against electric field disturbance

2. 7-5.5Volt supply voltage; low power consumption

+TTL and CMOS compatibility

Drawing
. 6.70
|
=
a
-
Lo ]
<
= I
1) Vout
2) GND 0. 40
3 Veco A H U U I '
@D
T T
254 | 1 | 254
1 - j
Applications

They can be used for TVs, VTR, audio equipment, air conditioners, car stereo radio,
toys, home computers and all other equipment requiring remote control.
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V_ISHAY BPV10NF
Vishay Semiconductors

High Speed Silicon PIN Photodiode

Description

BPY10NF is a high sensitive and wide bandwidth PIN
photodiode in a standard T—134 plastic package. The
black epoxy is an universal IR filter, spectrally matched
to GaAs (A=950nm) and GaAlAs (,=B70nm) IR emit-
ters. BPV1ONF is optimized for serial infrared links
according to the IrDA standard.

04 3300

Features

Extra fast response times

High modulation bandwidth (=100 MHz)
High radiant sensitivity

Radiant sensitive area A=0.78mm?2
Low junction capacitance

Standard T—1% (@ 5 mm) package with universal
IR filter

Angle of half sensitivity ¢ = = 20°

Applications

Infrared high speed remote control and free air transmission systems with high modulation frequencies or
high data transmission rate requirements , especially for direct point to point links.

BPV10NF is ideal for the design of transmission systems according to IrDA requirements and for carrier
frequency based systems (e.g. ASK / FSK— coded, 450 kHz or 1.3 MHz). Recommended emitter diodes are
TSHF 5...—series or TSSF 4500.

Absolute Maximum Ratings

Tamb = 25°C
Parameter Test Conditions Symbol Value Unit
Reverse \oltage Vi 60 W
Power Dissipation Tamp = 25 °C P 215 mvV
Junction Temperature T; 100 °C
Operating Temperature Range Tamb —55_._+100 “C
Storage Temperature Range Tstqg —55_._+100 “C
Soldering Temperature 2mm frombody, t = 55 Ted 260 e
Thermal Resistance Junction/Ambient RihJa 350 KW
Document Number 81503 www_vishay com
Rev. 2, 20-May-99 1(5)
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SIEMENS

GaAs-IR-Lumineszenzdioden
GaAs Infrared Emitters

SFH 415
SFH 416

Cathode
29 a0
27 8.2
18 78
12 <o 75 *
2 E b A o —
8 5 1 A1 ‘ < o
% 2 I (=]
I
Area not flat '
Chip position
Approx. weight 0.2 g
Area not flat
06 ~1 81
0.4\ 4 57 |-
Eo| \ o< ||| 99
(=] oo {1
ES SRS = N —
v ) B P 83
R R S o L B
18 10
—-"—-ﬂﬁ B | 3-4 [
205
275 Chip position

Cathode (Diode)
Collector (Transistor)

Approx. weight 04 g

GEXD6630

fexf6626

fex06630

Male in mm, wenn nicht anders angegeben/Dimensions in mm, unless otherwise specified.

Wesentliche Merkmale

GaAs-IR-Lumineszenzdioden, hergestellt
im Schmelzepitaxieverfahren

Gute Linearitat (1, = f[/;]) bei hohen Strémen
Sehr hoher Wirkungsgrad

Hohe Zuverlassigkeit

Hohe Impulsbelastbarkeit

SFH 415: Gehé&usegleich mit SFH 300,
SFH 203

Anwendungen

IR-Fernsteuerung von Fernseh- und
Rundfunkgeraten, Videorecordern,
Lichtdimmern
Geratefernsteuerungen

Semiconductor Group

Features

GaAs infrared emitting diodes, fabricated in
a liquid phase epitaxy process

® Good linearity (I, = f[I]) at high currents

® High efficiency

® High reliability

® High pulse handling capability

® SFH 415: Same package as SFH 300,
SFH 203

Applications

® IR remote control of hi-fi and TV-sets, video

tape recorders, dimmers
Remote control of various equipment

1997-11-01
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Résumeé

Les capteurs sont devenus tres utiles dans le domaine des véhicules car ils fournissent des
informations primordiales pour toutes les applications (Température, pression, lumiére, vitesse,
ultrason et contrdle des moteurs a courant continu.

L’objectif de ce travail et de controler & distance des moteurs des léve-vitres d’un véhicule en
utilisant une carte d’Arduino , un capteur infrarouge et les transistors de puissance MOSFET
IRF840 ; la conception du circuit électronique est effectuée sous environnement du logiciel
Proteus ISIS avec la visualisation du maquette sous Fritzing. Pour la réalisation pratique on va
utiliser un seul moteur DC d’un léve-vitre de véhicule. Le transistor MOSFET est devenu trés important
et ceci pour résoudre le probléeme d’emballement thermique.

Mots clés : Arduino, Capteur infrarouge, MOSFET, Leve-vitre, Moteur CC, Fritzing.
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Abstract

Sensors have become very useful in the vehicle sector because they provide essential
information for all applications (temperature, pressure, light, speed, ultrasound and control of
DC motors. The objective of this work is to remotely control the motors of the window
regulators of a vehicle using an Arduino card, an infrared sensor and the MOSFET IRF840
power transistors; the electronic circuit is designed under the Proteus ISIS software
environment with the visualization of the model under Fritzing. For practical realization, we
will use a single DC motor from a vehicle window regulator. The MOSFET transistor has
become very important and this to solve the problem of thermal runaway.

Key words: Arduino, Infrared sensor, MOSFET, Window regulator, Motor DC, Fritzing.
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