(Spts)

1- Donner le role du youton RAZ
..... RTINS, i 2

r’)_— Donner le nom du compgpsant X1 /
...... (‘_oq\-umqwu%/c vy

3- Donner a chaque fois la valeur du portB selon la direction de la voiture.

: portB=ObQO41404O ;portB=Ox...a..H 4—
Arriere : portB=ObQO44Odo4 ;portB=Ox...§.5-

Gauche: portB=Ob40400044 ,'portB=Ox...1ﬁ.'...~.3

4- Donner la valeur du portA selon la direction de la voiture.

portA=0b............... 0004 ;portA=....A..... /
Arriere : portA=ObDo’{O ;portA=...-.2J..../

Gauche : portA=ObO’roO ;portA=...H.—...../
Droite : portA=Ob400® ;portA=....8..../

5- Compléter le programme de commande de la voiture

void main()

{ L—-——F B
trisA=..Q.X...E..E ...... .; configurer le portA en entrée. ——> A AA 4 AA A
trisB=.QO.X.Q0.....; configurer le portB en sortie. s el
rpmft.ﬁ’z....;..c)../'..//initialisation an A
for(;;)//....bM.éL ..... walovol.
switch(portA.) /) e POJ- clen omtises
{
cased : portb=0x§.g;break;
case 9}: portb=0x§{;break;
case g: portb=0xA.5;break;
case ¢d: portb=0x.53;break;
default : portb=0x.0.0O.;
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(4.5pts)

En se référant a la page 2/2 du dossier technique et a la figure N°2
1-£onner le nplp_des variables d’entrée avec le type et 'adresse

ffffgi:::;i::mf- RAAT

2- Compléter le programme de fonctionnement .

,Mm

programme

Exl"ﬁ( E 'QA _‘91-‘_4 Déclaration des variables
Sk S ot KA \m\-

void main()/... ﬂut G & Awg ?J\.o bé\wvu.M..'_.

{ /] o\ehut IV TV VIV V VS

TRISA=@ X |=F// configurer le portA en entrée.

TRISB=. (D X.O0 /

. N .
PORTB=.O....; 1 n L 0N oo .
i ...
D .P CA 1 )
W La AL .../l boucle de répétition infinie.

{

lf(A==0&B==0) portb—o XFFE.

else i A == A. JX B = ) {porto=.0 X ¥ F.delay_ms( =49 O.);
Pa&'E)_ OXa0: a\:&mb_ MS(7F\ 0),}
else If(. k\ . & . ){portb=ONX.SX.....;delay_ms(.55.0.9..);

pnl-‘b_cmPrA Jeﬁ ms}(( cro) /'

~ O 3
7 —"

.X.gc..;delay_ms(d. 000,
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(4.5pts)

Sur la commande de la voiture il y a une diode led qui indique I'état de la commande
Si on ferme sur l'interrupteur K D=1.

Si oD clignote(5 fois)uis s'éteint. T=1s
#de%n@ RBO)bit_#define K RAO_bit ( E A== D '1)

ChUA A5 & .
V01d main() 'K— Q) D Céu
TP\\S A=Y EE , configurer le portA en entrée.
TR .:;..fp.,...o;(acg © configurer le portB en sortie : .
D) =9 //initialisation g \ANo lan Dd\,\’B =0 y, '
while(l) ,——- y
{ 0. | = P
do J/ DU
{ = o
........ L= e
1
while (K): /7 )k, K X 5, 4 4
® for o= : g‘ + ¥#Aboucle repetition 5fois 1&— A "0/ X A’
D= ch S(G0); Mg W
}_!2 -~ ! ‘.. : e)/
VEEORN / M K=0 2~
1
} Ll_/

(6pts)

1. Compléter la modélisation d’un additionneur complet

2y,

L7
Cixl l l

o PES
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2. Réaliser les opérations d’addition en binaire suivantes

10@011@) + 110010012,

—_—

JOA&QAAQQWW

AN
U.odioco AA. ..

44@@4@304

i

11010001 12, + 00001001
A.A.20.2.0 o /\ N..

4000004004

- AA0A 01 00

L

7
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oy

4. Compléter le programme en mikroC pour réaliser un additionneur a 4bits(voir figure N°3 page 2/2

3. Compléter le montage suivant pour avoir un additionneur@t_s)Nommer les entrées et les sorties.

02 s o9/ Ay, LI o o
L L 1 Lt
o1 2/ C A -
" ‘ s b
+ + F T
I I I | e d
4 o C:E% S22/ o Sl AN\ S

dossier technique)

char&, ,Ar B (i

Mo\ are e ()

{
trisD =0bA1AA.. 4144 3

trisA=0b..() 0.0, OOQQ 7
trisE =0b..24.4A. ANAA -
X O iy , )

N=0x06 ;

INTC
f Q .......... : initialisation

S...

WLN\K\SL, (1) //boucle infinie

; //établir A

//etabllr B

TQG/L-}_L- . @ /‘

//_b Foln

(@S
S=Al~;8 CQ caIcuIerS

@5 cllivl Euls osle ool LD o)




