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Commande électronique
pour maquettes a moteur électrique

Il s’agit d’'une commande par impulsions
qui met en marche et arréte le moteur.
Grace a la fréquence élevée de 50 Hz,
le moteur fonctionne sans fortes vi-
brations. Les avantages de ce principe
par rapport a la commande habituelle
par potentiometre sont :

- rendement élevé,

- grande fiabilité,

- poids plus faible,

- économie d’un servo d’entrainement du
potentiometre,

- possibilité, sous certaines conditions,
d’assumer l’alimentation de la partie
réception de la télécommande.

Description du montage

Sur toutes les télécommandes proportion-
nelles connues, la sortie du récepteur
fournit, en position moyenne du levier de
commande, une impulsion positive d’en-
viron 1,5 ms se répétant toutes les 20 ms.
La largeur de cette impulsion varie de 1 a
2 ms lorsque le levier parcourt toute sa
course. Cette impulsion parvient au
NE 543; son flanc montant commande un
monoflop interne dont la constante de
temps est déterminée par R1 et Cl.
Si 'impulsion extérieure est plus longue

ou plus courte, la différence de durée est
allongée d’environ 40 fois et peut étre
prélevée sur les broches 9 ou 1. Le
facteur d’allongement de 'impulsion est
déterminé par R2/C2 ou R4/C3. R3 et R5
déterminent le temps mort; c’est la (petite)
différence de durée entre impulsions
internes et externes, qui ne suffit pas a
provoquer de signal de sortie. Elle est
importante parce que le mécanisme du
levier de commande de ’émetteur n’a
pas une reproductibilité parfaite, et que
le modele réduit ne doit plus étre entrainé
lorsqu’on relache le levier. -Aux bornes de
R14 on trouve le signal de sortie de 0 a
20 ms, indépendamment du sens de la
marche. Les diodes D2 et D3 découplent
entre elles les sorties 1 et 9. Comme la
fréquence de répétition est de 20 ms,
I'étage de puissance, en montage
darlington formé de T5 et T6, est
constamment conducteur a “plein gaz”,
et a vitesse réduite dans un rapport
correspondant. R14 limite le courant de
sortie de NE543 a environ 25 mA.
R15 améliore la commutation sur le flanc
négatif, en déchargeant le courant capa-
citif de base. D4 protege I'étage de puis-
sance conire les pointes inductives de
tension dues au moteur.
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8.1 Commande électronigue pour
magquette  moteur électrique

Nombre de commandes électroniques de
vitesse présentent une puissance dissipée
méme a pleine charge, car il y a une
chute de tension permanente entre col-
lecteur et émetteur du transistor de
puissance. Il en résulte :

- nécessité d’un refroidissement plus
énergique de 1’étage de puissance,

- performances réduites (surtout a laccé-
lération).

Le présent montage évite ces inconvé-
nients : R12 charge C9 lorsque T3 est
bloqué, done lorsque T2 est conducteur.
Mais lorsque la tension baisse entre deux
impulsions, T3 décharge a chaque fois
brusquement C9. S’il n’y a pas de trous
entre impulsions (pleine charge), la
tension aux bornes de C9 atteint une
valeur qui rend T4 conducteur; le relais 2
colle et court-circuite le trajet collecteur-
émetteur de T6, c’est-a-dire que la totalité
de la tension de I'accumulateur est
appliquée au moteur. C4, C7, R6 et C5
servent a filtrer la tension d’alimentation.

Pour Pemploi en compétition

On équipe le circuit imprimé d’un stabi-
lisateur de tension MC 7805. Dans la
mesure ou la tension de 'accumulateur
d’entrainement est d’au moins 7,2 V
(6 accus cadmium-nickel) et ne tombe pas
au-dessous d’environ 6,5 V a pleine
charge, cet accumulateur peut assurer

Palimentation du montage récepteur. On
économise ainsi le poids et le colit de
Paccu du récepteur, et il n’est plus
nécessaire de surveiller son état de
charge. Mais il faut alors que les con-
nexions entre accu de marche et moteur
solent de tres forte section, pour éviter
toute chute de tension supplémentaire.
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Une autre alternative, surtout intéressante
pour les voitures de course ou les voiliers
électriques, consiste a remplacer le relais
d’inversion de polarité par un interrupteur
de court-circuit servant de frein par FEM;
on ne modifie alors que le cablage du
relais 1. Dans la position qui corres-
pondait a la “marche arriere” du levier
de commande, il se produit un freinage,
comme auparavant, mais sans pomper
d’énergie dans ’accumulateur. De plus,
on constate une espece d’effet régulateur :
le frein par court-circuit perd son effet
des que le moteur ne tourne plus,
autrement dit lorsque les roues se
bloquent. Le freinage s’effectue sur la
plus faible distance possible, la voiture
reste en ligne. Sur les voiliers électriques,
le frein provoque le basculement du volet
d’admission d’air. En cas de besoin, on
réduira l'effet de freinage en intercalant
une faible résistance de forte puissance.

Les télécommandes plus anciennes de
Graupner/Grundig fonctionnent avec des
impulsions inversées. Il faut donc inter-
caler un étage inverseur.

T6 se loge sur un petit radiateur,
dont la taille sera déterminée selon
des conditions de fonctionnement. Dans
le corps fermé d’un gros bateau, il faudra
un grand radiateur, alors qu'un morceau
de tole d’aluminium suffit pour une
voiture ou un avion. Toutes les fantaisies
sont icl permises.

On peut aussi remplacer le 2N5885 par un
2N3055 en boitier TO-3 ou TIP. Mais le
courant maximal de créte passe alors de
50 A a 15 A, et le comportement est un
peu moins favorable aux courants élevés.
T1 actionne le relais 1 dinversion de sens
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ou de freinage. R7, R8 et C8 sont montés
en filtre pour éviter que les breves pertur-
bations ne fassent coller le relais. T1 est
largement surdimensionné, ce qui accroit
la fiabilité et n’intervient qu’a peine dans
le cotit. De plus, le BD 675 contient une
diode de protection contre les surtensions
inductives du relais. Il en est de méme
pour T4.

Il est possible que le relais d’inversion de
sens ne fonctionne pas dans le sens sou-
haité. Il faut alors relier D1 a la broche 1
au lieu de la broche 9, a moins que ’émet-
teur ne permette une autre possibilité
d’inversion du sens.

Construction

On disposera les circuits imprimés a l’aide
du plan et de la liste des composants.
R16, T6 et R15 se montent sur leurs fils,
ceux de T6 seront aussi courts que possi-
ble, la section se détermine en fonction de
la charge, au moins 1,5 mm?. Puis on met
I’émetteur en marche, et on branche
récepteur, moteur et accumulateur.

Alignement

R1 sert arégler le point neutre. Pour cela,
placer le levier de commande de I'émet-
teur, y compris son réglage fin, en position
médiane, et ajuster R1 jusqu’a ce que le
moteur s’immobilise.

Vérification de 'inverseur de sens : tirer

le levier de commande vers |’arriere.

Vérification du commutateur de pleine
charge : dans les deux sens, il doit coller
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un peu avant d’atteindre la butée, sinon

modifier les valeurs de R2 et R4.

Conseils pratiques

Le montage a été réalisé en de nombreux
exemplaires dans toutes les versions. Pour
'utilisation avec des voitures de course,
la version avec freinage par court-circuit
s’est révélée optimale. Pour les bateaux de
course et avions électriques sans volet
d’air, on peut y renoncer, ce qui écono-
mise en outre du poids. Pour les gros
bateaux et véhicules tous terrains, la ver-
sion de base avec interrupteurs d’inver-
sion et de pleine charge convient le
mieux. Il est essentiel de veiller a un tres
bon déparasitage du moteur. Un simple
condensateur ne suffit en aucun cas. Le
montage indiqué a fait ses preuves. On le
placera aussi prés que possible du
moteur.

L’antenne sera montée aussi loin que pos-
sible de la commande de vitesse et du
moteur. Une corde a piano d’environ 1 m
de longueur convient parfaitement. Pour
les gros bateaux, 50 a 60 cm sont suffi-
sants, surtout qu’ils s’éloignent moins.
L’extrémité de Uantenne sera obligatoire-
ment roulée en boucle ou recouverte d’une
sphére plastique. 11 y a déja eu trop de
blessures aux yeux! Le cable d’antenne
d’origine sera raccourci et doté d’une
fiche. On évitera de I’enrouler. Sur les
avions, on pose un cable d’antenne flexible
vers la dérive, et on laisse pendre le reste.
Le respect de ces conseils assure un fonc-
tionnement sans perturbations méme a
grandes distances.
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27k
47R
27k

47R
4k7
470R
27k
3k3
4k7
4k7
4k7
1k5
120R
1RO
47k

470n
10p
10n
22n
4n7
2u2

Multitours Cermet

Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W

Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W
Couche carbone 1/8 W

Tantale 6V3
Tantale 6V3
Tantale 6V3

Tantale 6V3
Tantale 6V3

Liste des composants de la commande a NE 543

Tantale 6V3

Tantale 6V3

Tantale 6V3

Tantale, selon tension
d’accu

1N4148 ou similaire
1N4148 ou similaire
1N4148 ou similaire
1N4148 ou similaire

BD675
BC237 ou similaire
BC237 ou similaire
BD675
BD139
2N5885 ou 2N3055

NE543 (Signetics)
MC7805

Kaco RB 1800211, 2 um
Kaco RS 1400 1.1, 1 um

Connecteur 4 poles pour cable

100
22n
221
22n
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Fig. 1: Schéma
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Fig. 2 : Circuit imprimé
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Dril

1 Dr1, Dr2 = ferrite RTC a 6 trous
2 Céramique

3 Moteur

4 Filtre antiparasite

5 Inverseur

Fig. 4 : Commande du moteur
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1 Résistance de freinage selon nécessité
2 Accu
3 Moteur

Fig. 5 : Variante avec frein a court-circuit
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Télécommande universelle

(27/40 MHz)

La télécommande universelle convient, en
liaison avec un générateur de code corres-
pondant, pour ouverture automatique des
portes de garage, pour la mise en marche et
Parrét des systemes d’alarme domestiques
ou automobiles, etc. Compte tenu des
dimensions réduites de I’appareil et de sa
consommation (inférieure 430 mW), sa por-
tée de 100 a 150 m est considérable. Elle est
obtenue grace a 'emploi d’un récepteur ultra-
sensible construit autour du circuit intégré
TCA 440, et d’'une puissante antenne ferrite
dans ’émetteur. Le codage du circuit intégré
MM 53200 de National offre 4096 combinai-
sons différentes. Les possibilités de ce circuit
sont les plus universelles, puisqu’il peut étre
utilis¢ comme encodeur et comme décodeur.

Les possibilités du MC 145206 de Motorola,
aunombre de 19683, sont plus grandes, mais
ce circuit est uniquement encodeur et il faut
un décodeur MC 145028 séparé. Par contre,
le MC 145026 offre la possibilité, pour un
code de base de 243 signaux différents, de
transmettre un signal codé DCB de 4 bits,
que le décodeur MC 145027 peut exploiter
et afficher directement. Cette variante se
révele avantageuse lorsque des signaux dif-
férents doivent étre envoyés par un seul
émetteur de commande. Pour un code de
base choisi parmi 243 possibilités , on peut
émettre simultanément 16 autres signaux,
indépendamment du code base. Nous y
reviendrons plus loin.

Récepteur

Le récepteur est construit autour du circuita
large intégration TCA 440, utilisable jusqu’a
40 MHz. La sensibilité est d’environ 2 uV.
Pour la version 27 MHz, il suffit de rempla-
cer le circuit d’entrée et le circuit oscillateur
par une bobine KXC-K3265N. La fré-
quence intermédiaire est de 445 kHz, de
sorte que les quartz se calculent selon la for-
mule : fréquence d’émission moins 455 kHz.
Pourlaversion 40 MHz, les quartz de 40,665,
40,675, 40,685 et 40,695 MHz sont standards
et relativement faciles a trouver. La fré-
quence intermédiaire et ’exploitation du
signal digital sont identiques pour les deux
mod¢les.

Le circuit oscillant d’entrée a un pdle a la
masse. L’extrémité “chaude” en haute fré-
quence est couplée, & trvers un condensa-
teur de 4,7 pF, 4 ’antenne constituée par un
fil métallique d’environ 50 cm de longueur.
Un condensateur est incorporé a la bobine
pour former le circuit oscillant. L’enroule-
ment basse impédance de couplage est relié
directement aux deux entrées du TCA440.
Loscillateur & quartz intégré dans le
TCA440 est utilisé comme oscillateur a
quartz simple. Le quartz oscille entre le col-
lecteur et 1a base accessibles. Pour faire fonc-
tionner le quartz sur la fréquence exacte
voulue, il faut un circuit accordé dans la liai-
son collecteur. On utilise la méme bobine
que pour le circuit d’entrée, mais la bobine

2 complément
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9.2 Télécommande universelle
(27/40 MHz)

de couplage n’est pas employée. Comme la
seconde entrée accessible de l'oscillateur
n’est pas nécessaire, elle est reliée a la masse
par un condensateur de 10 nF (broche 5).

A la sortie du mélangeur intégré, broche 15,
on trouve la fréquence intermédiaire de
455 kHz. Mais avant de pouvoir amplifier ce
signal, il faut faire une sélection (ici pour
réduire la largeur de bande), afin qu’a la sor-
tie digitale on n’exploite que le signal trans-
mis sur le canal d’émission, ce qui s’effectue
avec le filtre FI de couleur jaune.

D’un coté, le bobinage du circuit oscillant
est reli¢ alamasse, alors que le ¢oté “chaud”
estreli¢ au filtre céramique. On peut utiliser
les tiltres céramiques de types CFU-455-H
ou LF-B6. Le filtre FI est un filtre normal
AM de 455 kHz (de radiorécepteur). Sionne
dispose pas d’un tel filtre, il est conseillé
d’utiliser le type LMC-4100A de Toko, qui
est aussi le fabricant des bobines d’oscilla-
teur et d’entrée.

Lasortie du filtre céramique est reliée a’en-
trée de I'amplificateur FI, broche 12. Les
deux autres entrées, des broches 11 et 13, ne
sont pas uftilisées et mises a la masse par des
condensateurs de 10nF. A la broche 7, la
sortie de 'amplificateur FI on trouve la ten-
sion FI amplifiée. On améliore la sélectivité
a l’aide d’un filtre 455 kHz de couleur noire
reli¢ a la masse (nous conseillons le type
LMC-4102A de Toko). La bobine de cou-
plage reste inutilisée. Le signal de sortie est
démodulé en méme temps qu’on produit
une tension de régulation. On utilise une
diode au germanium pour la démodulation.

Larésistance de 12 kohms constitue la résis-
tance de charge. Le condensateur de 22 a
3,3 nF court-circuite les résidus de la haute-
fréquence. Le signal BF ainsi obtenu est
appliqué a I’entrée inverseuse d’un amplifi-
cateur opérationnel LM 358 monté en com-
parateur. La tension de régulation produite a
partir du signal BF traverse une résistance de
39 kohms pour parvenir aI’entrée de régula-
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tion, broche 9, ainsi qu’a I’entrée du second
amplificateur opérationnel monté en trans-
formateur d’impédance. Le retard de régula-
tion est provoqué par un condensateur de
15 uF entre broche 9 et masse. La régulation
de I’étage d’entrée est produite a partir du
signal de sortie du S-metre (intensité du
champ) de la broche 10. Ony trouve un divi-
seur de tension de 2 x470 ohms dont le point
milieu est relié a ’'entrée de régulation de
I’étage d’entrée. On obtient une plage glo-
bale de régulation de plus de 80 dB.

A la sortie du premier amplificateur opéra-
tionnel, on trouve la méme tension de régu-
lation qu’a son entrée, mais la tension ne
varie pas avec la charge de la sortie. Entre
sortie et masse on aun diviseur de tension de
rapport 1 a5 (1,8 k€2/10 k2). A travers une
résistance de 10 kohms, on applique la ten-
sion de régulation ainsi obtenue a I'entrée
du second comparateur.

De cette facon on évite les distorsions dues
aux variations du champ.

Le signal digital de sortie peut étre directe-
ment appliqué a entrée du décodeur. Le -
récepteur sera alimenté sous 9 a 12V, qui
n’ont pas besoin d’€tre stabilisés. La consom-
mation est de Pordre de 20 mA. Pour le
réglage du récepteur, un multimetre suffit,
ainsi bien entendu qu’un émetteur pour
avoir un signal utilisable. On régle les quatre
bobines pour obtenir la tension continue
maximale au point test TP. L’ensemble
fonctionne en modulation d’amplitude.

L’émetteur

La construction de I’émetteur est beaucoup
plus simple que celle du récepteur. Pour la
version & 40 MHz, on utilise des bobinages
detype 2K241 Toko, alors que le modele 227
MHz est construit avec des bobines 2K218.
Les condensateurs n’ont pas étre modifiés.
Dans le premier étage, on trouve un BF199
monté en oscillateur. La modulation par
impulsions s’effectue sur la base et I’ émetteur
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de ce transistor. Le quartz, couplé inductive-
ment, est placé entre collecteur et base du
méme transistor. Le collecteur est relié coté
haute impédance de la bobine. La tension
d’alimentation, qui peut étre permanente,
est amenée par la prise médiane. Dans
I’émetteur du transistor oscillateur on
trouve un autre transistor (BC237 ou simi-
laire), pour la modulation. La tension d’ali-
mentation est découplée par des condensa-
teurs de 10 nF, alors que le condensateur de
100 pF entre collecteur et émetteur du tran-
sistor modulateur est destiné a éviter I’accro-
chage (oscillations spontanées).

Lamodulation est constituée par le signal de
sortie de ’encodeur utilisé. Elle met ’oscil-
lateur sous tension et I’arréte en saturant le
transistor modulateur, mettant ainsi ’émet-
teur du transistor oscillateur a la masse et en
appliquant simultanément, a travers une
seconde resistance de 10 kohms, une polari-
sation positive a la base du BF199. L’émet-
teur ne fonctionne donc que lorsqu’un
potentiel H est appliqué a son entrée.

La bobine de couplage de la premiére
bobine a I'une de ses extrémités reliée a la
masse et ’autre attaque la base d’un second
transistor BEF199 monté en amplificateur. La
tension HF a faible impédance est prélevée
sur une partie du second bobinage, servant a
prolonger 'inductance de la spire ( ou plutot
des 3/4 de spire) de couplage bobinée sur le
batonnet de ferrite. Cette bobine est accor-
dée a l'aide d’un condensateur de 22 pF placé
entre collecteur et masse du second BF199. Le
circuit oscillant est composé d’un enroulement
de 3 ¥4 de tours (4 34 pour 27 MHz) sur le
batonnet ferrite ; le condensateur fixe de
22 pF et le trimmer de 20 pF servent a amé-
liorer encore la sélectivité, afin que le signal
de sortie soit aussi exempt que possible
d’harmoniques. Dans le prototype, on a uti-
lise le batonnet type VZ 10/40 g K 14, mais
tout autre modele convenant pour ces fré-
quences peut faire I'affaire, éventuellement
en revoyant les condensateurs d’accord des
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circuits oscillants primaire et secondaire. La
puissance de sortie estinférieure a30 mW et
reste donc pratiquementindécelable par des
tiers. Rappelons néanmoins que 'emploide
tout émetteur est subordonné a une autori-
sation, aussi incombe-t-il a chacun de
prendre ses responsabilités.

Encodeur

Cenom tiré de 'américain désigne tout sim-
plement ce que nous appelions autrefois un
codeur. Un tel codeur est destiné 4 moduler
I’émetteur par un signal “brouillé”. Selon le
modele utilisé, les possibilités se situent
entre 243 et 19683. Le risque de découverte
du code est de loin moins grand que celui de
voir une personne mal intentionnée fabri-
quer une fausse clé. Outre la sécurité don-
née par ce codage, labande de fréquence (ou
le canal) qu’il faut également trouver sont
déterminants. Il est par exemple impossible
de mesurer la fréquence d’émission au fré-
quencemetre, les variations rapides et aléa-
toires ne permettant pas de mesure, surtout
que la dufe d’émission d’un signal de télé-
commande de ce genre est toujours tres
breve.

Le codeur peut étre le MM53200 de Natio-
nal qui, avec une modification des circuits
externes, fonctionne aussi comme déco-

deur. Les différents codes sont ici limités a
4096 (code DCB a 12 bits).

Pour 'usage comme encodeur, on utilise le
MM3200 de la fagon suivante :

Broche 18 =+ 9 V| broche 17 = sortie (entrée
digitale de I'’émetteur), broche 16 = en lair,
broche 14 = —9V pile (masse), broche 13 =
oscillateur RC (résistance vers + pile, conden-
sateur vers masse : valeurs conseillées
100 kohms/180 pF).

Les entrées 1 a 12 servent au codage et sont,
soit alamasse (0 logique=niveau L), soit en
Pair (niveau logique H). Si on utilise des
interrupteurs DIP pour le codage, on peut
facilement et souvent modifier le code utilisé,

2° complément
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afin que le systeme soit encore plus fiable.
Pourassurerun signal stable, la tension d’ali-
mentation ne devrait pas étre inférieure a
7V ou supérieure 4 12 V. Une pile de 9V
constitue une alimentation optimale. II est
¢vident que le décodeur doit €tre placé sur la
méme combinaison de code.

Une autre possibilité consiste a utiliser le cir-
cuit MC145026 de Motorola. Le signal de
sortie est similaire. Mais ce circuit ne fonc-
tionne qu’en encodeur, avec un maximum
de 19683 codes différents en mode tri-state
(a trois états). Pour cela, il faut 9 entrées,
reliées soit au plus, soit alamasse, ou quires-
tent en Pair. Pour pouvoir programmer le
code avec des commutateurs DIP, il faut
néanmoins deux interrupteurs par entrée,
donc 18 au total.

Le brochage est similaire a celui de
MM53200, avec broche 16 =+ U, (ici 4,5 a
18 V), broche 15 = sortie (vers entrée digi-
tale de I’émetteur), broche 14 =touche de
démarrage ou, si la tension d’alimentation
est découpée, directement a la masse. L’os-
cillateur d’horloge utilise les broches 13, 12
et 11. Lesrésultats optimaux ont €t€ obtenus
ici avec : broche 13 =220 kohms, broche 12 =
1000 pF, broche 11 =510 kohms. Les trois
autres connexions de ces trois composants
sont simplement reliées entre elles. La
broche 8 est reliée alamasse et les broches 1
a7 ainsique 9 et 10 sont, au choix, reliées ala
masse, vers le plus ou le moins, soit directe-
ment, soit pas l'intermédiaire d’interrup-
teurs. Le décodeur MC145028 correspon-
dant sera décrit plus loin. Une autre possibi-
lite de cet encodeur consiste, avec le méme
brochage, et hormislesbroches6/7et9/10,a
subdiviser le code. Il ne reste alors que 243
possibilités différentes de codage. Mais on
peut en outre transmettre simultanément
un signal a 4 bits, exploité directement parle
décodeur 145027. On peut donc, par télé-
commande, transmettre 16 commandes dif-
térentes et les décoder, tout en conservant
un code de base a 243 possibilités. Seule

Partie 5 : Modéles de montages

modification, les broches 6/7 et 9/10 (qui
correspondent a 1, 2, 4, 8) restent en I’air
pour le niveau H et a la masse pour le 0.

Le schéma se trouve sur les figures 5,6 et 7.

Décodeur

Le décodeur est branché sur lasortie digitale
du récepteur. Commencons, pour respecter
le méme ordre de succession que pour les
encodeurs, par la description du MM53200.
Broche 18 =+ U, (max. 12 V), broche 17 =
sortie [Ici, il est nécessaire d’intercaler la
description de la suite du traitement du
signal : en position de veille, la sortie est au
niveau H, c’est-a-dire qu’elle est au potentiel
de la tension d’alimentation. Si un signal est
décodé, la sortie passe a 0 aussi longtemps
que le signal codé est appliqué al’entrée. On
peut par exemple brancher ici une bascule
monostable MOS ou un transistor de commu-
tation (& travers au moins 4,7 kohms) qui
pourra lui-méme commander un relais. |,
broche 16 = entrée (reliée a la sortie OP du
récepteur), broches 14/15 a la masse et
broche 13 recevant la méme combinaison
RC que ’encodeur (ici: 100 kohms apres
+ U, /180 pF a la masse). Les entrées de
code 1 a 12 doivent étre branchées comme
celles de I’'encodeur (en 'air=niveau H, ala
masse = 0).

La description suivante concerne le
MC145028. Ici, deux circuits RC sont néces-
saires pour le décodage du signal. Le bro-
chage relativement simple est le suivant :
broche 16 =+ U, (4,5 4 18 V), broche 11 =
sortie [ Ici, la sortie est a 0 en position veille,
et passe au niveau H lorsqu’un signal codé
est appliqué a I’entrée. Notons que par le
signal codé, on entend toujours celui pré-
sentant le code correct. 1l faudra également
une résistance de sortie d’au moins 4,7 kohms
pour pouvoir commander un transistor de
commutation. Mais on peut aussi brancher
directement des composants MOS ], broche
10 = combinaison RC (150 kohms/22 nF
tous deux vers la masse), broche 8, masse.
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Les broches 1 a 5 et 12 a 15 seront branchées
comme les broches correspondantes de I’enco-
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deur (en I’air, vers+ou—). Le second circuit
RC est relié aux broches 6 et 7, avec 39 kohms

Emetteur 40 MHz

Semi-conducteurs
BC548
BF 199

Résistance
10 kKO

Condensateurs
15 pF

24 pF

100 pF

10 nF

Trimmer
20 pF

Divers

Quartz 40 MHz
Barreau ferrite

Self d’accord d’antenne
2K241 (Toko)

Amplificateur numérigue

Semi-conducteur
LM 324

Résistances
150 O

1,5 kO
1,8 kO
2,2 kO
8,2 kO

10 kO

180 kO

Récepteur 40 MHz

Semi-conducteurs
TCA 440

LM 358

IN60

Liste des composants

[a—

D = DN

bt (D bt o o et

[y

[amry

Résistances
470 O
1,8 kKO
10 kO
12 kO
39 kO

Condensateurs
4,7 pF
47 pF
2,2 nF
10 nF
10 uF
15 uF

Divers .

Filtre F1 455 jaune
Filtre F1 455 noir
Self K 3269
Quartz 40 MHz

Encodeur/Décodeur

Semi-conducteurs
MC 145026
MC 14527
LED (universelle)

Résistances
1,5 kO

10 kKO

39 kO

150 kQ
200 kO
510 kO

Condensateurs
1 nF
0,022 uF

Divers

Commutateur & poussoir
Commutateurs unipolaires
Commutateurs bipolaires
Commutateur

N i N Y pred et N Rmmt N

et ND ot et

Pt bt et N b (UD bt

et (Y PN et

4¢ complément
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Pile 9V (+)

3 % de spires sur batonnet ferrite

L

BF199

Entrée digi.

L

T 1on ] 10n

+ pile

Entrée digi.

Réglage : oscilloscope sur sortie digi du récepteur
Récepteur a S-métre
Distance env.5m
Meilleur signal et déviation maximale

Fig. 1 : Emetteur 40 MHz

entre 6 et 7 et 22 nF entre 7 et masse. Les
valeurs'indiquées se rapportent a celles don-
nées pour le circuit d’encodage.

La derniére description est celle du circuit
MC145027. Sa particularité est la réception
simultanée DCB a 4 bits. Le brochage différe
de celui du MC145028 par le fait que les bro-
ches 12 3 15 ne correspondent plus au code uti-
lisé, mais représentent les quatre sorties paral-
léles.

Les sorties se comportent comme celle de la
broche 11, qui reste disponible et qui peut étre
par exemple utilisée pour un affichage ‘‘code
de base reconnu’’. Les sorties BCD sont équi-
pées d’un latch. Ce qui signifie qu’un code
reconnu et exploité reste conservé jusqu’a ce
qu’il soit supprimé par un nouveau signal.

Le signal de sortie de la broche 11, lui, n’est
disponible gqu’aussi longtemps que le décodeur
recoit le signal correspondant au code voulu.
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Emetteur

GND
L1/L2  TOKO 2kK241 DC
T1/T3 BF 199
T2 BC 548
Récepteur
Test point 2xl+70
DC max. fupe Zn2
bg”/ZK o'1'+9 12V
= L3
0uT x-l 1K8
TCALLQ Digi out
preaseofia S8 TOK
L1 JL2 B [L4)IN60 gnp
J5px—" 15 24
Cx Lx10nF
L1/L2 TOKO k3269
L 3 Bobine Fl jaune
L Ll' Bobine Fi noire
Fig. 4 : Plans d'implantation
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9.2 Télécommande universelie
(27/40 MHz)

H 3
l ﬁla 16
O=eeeO——— 1 TRI 1 15 Sortie digi. (normal. 0)
e
i a2 TRI 2
- 3 TRI 3
—t 4 TRI 4
— S5 TRI 5
13
—| 7 BCD 2 12 |
InF
—4 9 BCD 4
11
8 150 Kk

\0— 10 BCD
[ T

Schéma MC145026 (5 X Tri-state, 4 X BCD) Encodeur

+
l :
— = SortieBCD 1
0—0——1 TRI 1 L.
Sortie BCD 2
—2 TR1 2 13 o
12 Sortie BCD 4
—{ 3 TRI 3 12 ,
Sortie BCD 8
~ 4 TRI & I Sortie (code de b
ortie (Coge ae base reconnu
—5 TRI 5 o= )
10
6
7 39 x 1?? €1
To,022

Schéma MC145027 (5 X Tri-state, 4 X BCD) Décodeur

Fig. 5 : Branchement encodeur/décodeur
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Circuits imprimes
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O— ¢
I

O ~ O W

=
o

TRI
TRI
TRI
TRI
TRI
TRI
TRI
TRI
TRI

O 0~ O W

15
== Sortie digi. (normal. 0)

I8

Schéma MC145026 (9 X tri-state) Encodeur «

16

o—+
|

v oW N

15
14
13
12

TRI
TRI
TRI
TRI
TRI
TRI
TRI
TRI
TRI

O 0~ O BN e

L— Sortie (normal. 0)

1§

Schéma MC145028 (9 X Tri-state) Décodeur

Fig. 6 : Branchement encodeur/décodeur
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9.2 Télecommande universelle
(27/40 MHz)

Vers entrées du circuit intégré

y ooy
IR

a b
Uy etc, selon le nombre de positions
je 10 k
. & Interrupteur a ouvert = en l'air

Interrupteur b sans action

Interrupteur a fermé + b ouvert=_L
Interrupteur a fermé + b fermé =H

O-

o]
oo

Al

b etc, selon le nombre de position

LED allumée = code erroné!

Interrupteurs a + b ouverts = en l'air
Interrupteurs a fermé, b ouvert =H
Interrupteurs b fermé, a ouvert=1L .
Interrupteurs a + b fermés = code errone

Fig. 7 : Programmation du code Tri-State par des interrupteurs DIP





