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1. Validation de la commande d’arrêt du moteur 

L’enroulement et le déroulement d’un câble de rechargement sont effectués grâce à un moteur à courant continu 
(MOT) associé à un convertisseur. 
 
Afin de stopper la rotation du moteur lors de la remontée du câble, une mesure de courant moteur est prévue avec 
une résistance Rs placée en série avec le moteur à courant continu (figure 1). La tension image du courant appelée 
VIM_MOT est ensuite convertie au format numérique par un convertisseur analogique-numérique (CAN) intégré dans 
le microcontrôleur de la carte électronique 

 
Figure 1 : schéma de la commande d’arrêt 

 
 
La résistance Rs est égale à 2 Ohms et les caractéristiques du convertisseur analogique-numérique sont les 
suivantes : 

• Résolution : 8bits 

• Tension de référence : VREF = 5 volts 
 
 
 Écrire la relation entre la tension VIM_MOT, le courant IMOT et la résistance Rs. 
 
 
 
 
 À l’aide du document DT1, calculer le quantum q du convertisseur analogique-numérique (CAN). 
 
 
 
 
 À l’aide du document DT1, écrire l’expression N = f(q, VIM_MOT) puis calculer la valeur numérique N correspondant 
au courant maximum du moteur à ne pas dépasser, estimé à 600 mA. 
 
 
 
 
 
 À l’aide du document DT2, compléter le programme écrit en langage Python du document DR1. 
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DR1 : document réponse 1 
 

 
 
 

DT1 : Convertisseur analogique numérique 
 

 



 
Moteur d’enroulement de câble  

Systèmes d’Information 

et Numérique 
 

C.CHÉREL / SIN_ATD_cable_moteur 3/3  

DT2 : Algorigramme du sous-programme « Déroulement du câble » 
 

 
 
 
Source : sujet concours général STI2D 2023 Espace urbain 


