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Probleme

La figure 1 présente le schéma de commande d’un hacheur série.
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Figure 1

Le réglage de la tension de sortie est effectué par un potentiométre Rpot. Les diodes LED connectées au

PORTG affichent le niveau de tension & la sortie du hacheur.

PARTIE 1 — ADC -

Le potentiomeétre Rpot est connecté & I'entrée PBO (Canal 8) du convertisseur analogique numérique ADC1.

1. On utilisant le modéle de Thévenin de la figure 2. Déterminer la valeur maximale de la résistance aux
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Figure 2

2. Déterminer alors le temps d’acquisition Ts, sachant que

F

ADC

=10Mhz, C,, =4pFet R, =6kQ.

3. Sur combien de bits doit-on coder le signal & convertir pour garantir un pas de quantification inférieur &

3,25 mV ¢

4. Ecrire le pseudocode de la configuration de la broche PBO en analogique.
5. En se référant aux données de la figure 3, écrire le code de la procédure Init ADC1( ) qui initialise le
convertisseur ADC1 en mode simple conversion sur un seul canal (F,,- =10Mhz, T, =3cycleset la

fréquence du bus APB2 égale & 60MHz).



6. Ecrire le pseudocode de I'acquisition du signal provenant du potentiométre Rpot et de sauvegarder la
valeur convertie dans la variable globale R_Cyclique.

@ ADCT Configuration d

o Parameter Settings | o/ User Canstants | o/ NVIC Settings ¢/ DMA Settings | o/ GPIO Settings

Configure the below parameters :

Search :| Search (CrH+F) | ¥ &
= ADCs_Common_Settings -
Maode Independent mode
B ADC_Setfings
Clodk Prescaler PCLEZ2 divided by &
Resolution 10 bits {13 ADC Clodk cydes)
Data Alignment Right alignment
Scan Conversion Mode Enabled
Continuous Conversion Mode Disabled
Discontinuous Conversion Mode Disabled
DMa& Continuous Requests Disabled
End Of Conwversion Selection EQC flag at the end of single channel conversion

= ADC_Regular_ConversionMaode

Mumber Of Conversion 1
External Trigger Conversion Source Reqgular Conversion launched by software
External Trigger Conversion Edge Maone
= Rank 1
Channel Channel 8
sampling Time 3 Cydes w
Figure 3

PARTIE 2 — GPIO -

Les diodes LEDs sont connectées aux lignes PGO, PG1, PG2 et PG3.
1. Ecrire le pseudocode de configuration des lignes PGO, PG1, PG2 et PG3.
2. Compléter la fonction Cmd-LEDs(), ci-dessous, afin de commander les LEDs selon les valeurs de la

variable R_Cyclique indiquées dans la tableau 1.
void Cmd LEDs ()

{
if ((R Cyclique >=0)&& (R _Cyclique <=20))
// compléter

Tableau 1

R Cyclique PGO PGI PG2 PG3
de 0420
de 21 a 250
de 251 & 500
de 501 & 750

Supérieur 751
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PARTIE 3 —TIM10 -

Le timer TIM10 est utilisé pour générer le signal PWM de fréquence 10kHz. La fréquence d'incrémentation
du Timer TIM10 est 120MHz.
On veut une résolution sur le rapport cyclique de 0,5%. Déterminer les valeurs & charger dans les registres

PSC et ARR.



ANNEXE
Configuration des GPIO

MO[?:%?G) OTYPER(i) OSF[,EEA\?R(D Pu[i%?(i) Configuration des I/O
0 0 0 GP output PP
0 0 1 GP output PP + PU
0 1 0 GP output PP + PD
01 0 SPEED 1 1 Reservé
1 [B:A] 0 0 GP output oD
1 0 1 GP output OD + PU
1 1 0 GP output OD + PD
1 1 1 Reservé (GP output OD)
0 0 0 AF PP
0 0 1 AF PP + PU
0 1 0 AF PP + PD
10 0 SPEED 1 1 Reservé
1 [B:A] 0 0 AF oD
1 0 1 AF OD + PU
1 1 0 AF oD + PD
1 1 1 Reservé
X X X 0 0 input Floating
00 X X X 0 1 input PU
X X X 1 0 input PD
X X X 1 1 Reservé (input floating)
X X X 0 0 Input / output ‘ Analog
" X X X 0 1
X X X 1 0 Reservé
X X X 1 1
GP = general-purpose, PP = push-pull, PU = pull-up, PD = pull-down, OD = open-drain, AF = alternate function
GPIO port mode register (GPIOx_MODER) (x = A..I)

3 30 29 28 27 26 25 24 23 2 21 20 19 18 17 16
MODER15[1:0] | MODER14[1:0] | MODER13(1:0] | MODER12[1:0] | MODER11[1:0] | MODER10[1:0] | MODERS[1:0] | MODERE[1:0]
15 14 13 12 1 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
MODERT7[1:0] | MODERS6[1:0] | MODERS[1:0] | MODER4[1:0] | MODER3{1:0] | MODER2[1:0] | MODER1[1:0] | MODERD[1:0]

MODERYy[1:0] : configuration Port x bits (y = 0..15)

: Input (reset state)
General purpose output mode
Alternate function mode
Analog mode

00
01
10
11

Apres un Reset :

— 0xAB800 0000 pour port A
— 0x0000 0280 pour port B
— 0x0000 0000 pour les autres ports




GPIO port output type register (GPIOx_OTYPER) (x = A..l)

31 3w 20 28 21 26 25 24 23 2 21 20 19 18 17 16
| Reserved
15 14 13 12 1 10 ) ) 7 3 5 P 3 2 1 0
otis | ot | ot13 | otz | oT11 | oTi0 | ors [ ote | o7 | o6 | o1s | o1 [ oT3 | OoT2 | OT1 | OTE
w w w w w w m w w w w w w w w w

OTy : Port x configuration bits (y = 0..15)
Output push-pull (reset state)
Output open-drain

0
1

Aprés un Reset :
— 0x0000 00CO pour port B
— 0x0000 0000 pour les autres ports

GPIO port output speed register (GPIOx_OSPEEDR) (x = A..l)

31 3 20 28 27 26 25 24 23 22 2t 20 18 18 17 16
OSPEEDR1S | OSPEEDR14 | OSPEEDRI3 | OSPEEDR12 | OSPEEDR!1 | OSPEEDRID | OSPEEDRS | OSPEEDRS
[1:0] (10 o] [1:0] [1:0] o] [1:0] 0]

15 14 13 12 1 10 5 8 7 3 5 2 3 2 1 0
OSPEEDR7[1:0] | 0SPEEDRS(1:0] | 0OSPEEDRS[1:0) | OSPEEDR4[1:0] | OSPEEDR3[1:0) | OSPEEDR2[1:0) °5F['f_§]°m OSPES]DR“

OSPEEDRY[1:0] : Port x configuration bits (y = 0..15)

Aprés un Reset :

00 Low speed — 0x0000 00CO pour port B
(1)(1) :\:/'aes‘i'g:)nezgeed — 0x0000 0000 pour les autres ports
11 High speed

GPIO port pull-up/pull-down register (GPIOx_PUPDR) (x = A..l)

A 0 29 28 27 26 25 24 23 2 21 20 19 18 17 16
PUPDR15[1:0] | PUPDR14[1:0] | PUPDR13[1:0] | PUPDR12[1:0] | PUPDR11[1:0] | PUPDR10[1:0] | PUPDRS[1:0] | PUPDRE{1:0]

15 14 13 12 1 10 9 8 7 ] 5 4 3 2 1 0
PUPDR7[1:0] | PUPDRE[1:0] | PUPDRS[1:0] | PUPDR4[1:0] | PUPDR3[1:0] | PUPDR2[1:0] | PUPDR1[1:0] | PUPDRO[1:0]
PUPDRYyJ[1:0] : Port x configuration bits (y = 0..15) Aprés un Reset :

00 : No pull-up, pull-down — 0x6400 0000 pour port A

01 Pull-up — 0x0000 0100 pour port B

10 Pull-down

11 Reserved — 0x0000 0000 pour les autres ports

GPIO port input data register (GPIOx_IDR) (x = A..l)

3 30 23 28 27 26 25 24 23 2 2 20 19 18 17 16
| Reserved
15 14 13 12 1 10 ) 8 7 6 5 4 3 2 1 0
ibR15 | IDR14 [ IDR13 [1DR12 [ 10”11 [ 1DR10 [ 1DRe | DR8 | DR | 1DRe | 10RS | 1DRs | 1DR3 | wOR2 | DR1 | 1DRO
r r r r r r r r r r r r r r r r

IDRYy : Port input data (y = 0..15)

Aprés un Reset :
— 0x0000 XXXX (X indéfinie)

GPIO port output data register (GPIOx_ODR) (x = A..l)

31 30 29 23 27 2 25 24 23 2 21 20 19 18 17 16
| Reserved

15 14 13 12 11 10 [) 8 7 3 5 4 3 2 1 0
0DR15 [ 0DR14 | 0DR13 | ODR12 | ODR11 | ODR10 | ODRY | ODRS | 0DRT | ODRE | CORS | OOR4 | ODR3 [ cOR2 | CDR1 | CORE

w w w w w w w w w rw w w w w w w

ODRYy: Port output data (y = 0..15)

Apres un Reset :
— 0x0000 0000



