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Introduction
De nombreux accidents se produisent quand deux véhicules sont trop proches l'un de l'autre. 

Si le véhicule de devant freine brusquement, le conducteur du véhicule arrière n'a pas le temps de 
réagir et de freiner et il se produit un accident.

La loi préconise un temps de 2 secondes séparant les deux véhicules (1 seconde pour réagir 
et  1 seconde pour  agir).  Mais il  n'est  pas  toujours évident  de vérifier  que l'on est  séparé de 2 
secondes du véhicule de devant...

C'est  pourquoi  nous  avons  comme  projet  de  réaliser  un  radar  de  sécurité  permettant 
d'automatiser cette tâche.

Nous avons 10 semaines pour réaliser ce projet avec le matériel disponible à l'IUT. 

Dans  une  première  partie,  nous  présenterons  le  cahier  des  charges  du  projet  et  les 
contraintes que nous devrons respecter.

Dans une deuxième partie, nous ferons des études de conception du système. Cette partie 
nous permettra de calculer tous les éléments nécessaires à la réalisation du projet.

Dans la troisième partie, nous détaillerons la réalisation du système, la gravure des cartes 
électroniques, etc.

Nous verrons ensuite dans la quatrième partie un détail des tests que nous avons effectués 
sur notre projet et leur issue.

Enfin, il y a à la fin du dossier quelques annexes permettant de comprendre un peu mieux 
notre choix dans les composants ou les montages utilisés.
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Cahier des charges du projet
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1. Principe de calcul de la distance de sécurité  
Nous allons tout d'abord définir comment calculer la distance de sécurité minimale qui doit 

séparer deux véhicules.

Comme il a été dit dans l'introduction, la loi préconise un temps de 2 secondes séparant les 
deux véhicules.

Notre véhicule se déplaçant à une vitesse v en m/s, il parcourt donc une distance d = 2 * v  en deux 
secondes. Cette distance d s'exprime en mètres. 

Pour que la distance de sécurité soit  respectée,  il  faut que la distance séparant les deux 
véhicules soit supérieure à d.

A 50 km/h soit 13,89 m/s, la distance de sécurité est égale à   d = 2 * 13,89 = 27,78 m

A 90 km/h soit 25 m/s, la distance de sécurité est égale à  d = 2 * 25 = 50 m 
A 130 km/h soit 36,11 m/s, la distance de sécurité est égale à   d = 2 * 36,11 = 72,22 m

2. Principe de fonctionnement du radar de sécurité  
Notre système doit pouvoir :

● Mesurer la vitesse instantanée de notre véhicule

● Calculer la distance de sécurité théorique avec la vitesse mesurée

● Mesurer la distance séparant notre véhicule de celui de devant

● Confronter la distance de sécurité théorique avec la distance mesurée

● Avertir le conducteur si sa distance de sécurité est trop faible 
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Voici  une « bête  à cornes » de notre  système,  permettant  des dégager  les besoins de ce 
produit :

3. Choix technologiques du système  
1. Mesure de la vitesse instantanée de notre véhicule  

Cette  mesure  sera  effectuée  avec  un  interrupteur  à  lame  souple  (ILS)  qui  détectera  un 
aimant fixé sur une roue du véhicule.

2. Moyen de prévention du conducteur  

Ce système de signalisation sera une ligne de DEL vertes et rouges. Si les DEL rouges 
s'allument, la distance de sécurité est trop faible. Si les DEL vertes sont allumées, la distance de 
sécurité est correcte.

3. Mesure de la distance séparant les deux véhicules  

Dans un soucis de simplicité, nous allons finalement utiliser un système à ultrasons pour 
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Figure 1: Bête à cornes du système complet

RADAR DE SECURITE

Utilisateur La vue de l'automobiliste

Adaptable 

Alimentation Sécurité 

Qualité/prix 

Détection 

FP1
FC1

FC2
FC3

FC4

FC5

FP1 : Prévenir l'utilisateur sur sa distance  

FC1 : Ne doit pas être trop encombrant
FC2 : Alimentation sur l'allume-cigare 
FC3 : Respecter les normes de sécurité
FC4 : Un rapport qualité prix raisonnable
FC5 : Doit être capable de détecter une autre voiture a une distance d'environ 50           
    mètres  



mesurer la distance séparant notre véhicule de celui de devant. Bien que la portée d'un tel dispositif 
soit insuffisante pour notre projet (< 6 m), nous pensons pouvoir booster la distance de détection en 
plaçant  plusieurs  émetteurs  et  récepteurs  ensemble.  Dans  tous  les  cas,  nous  ne  pourrons 
certainement pas atteindre une distance de 30 m. Néanmoins, ce projet pourra peut être trouver une 
application avec le Kart de l'IUT, afin de mesurer des distances plus faibles.

4. Alimentation  

L'alimentation sera réalisée à partir de la tension de la batterie de la voiture en plaçant des 
régulateurs de tensions  et des hacheurs élévateurs sur la carte électronique en fonction de la tension 
de sortie désirée.

4. Planning prévisionnel  
Voici le planning prévisionnel que nous avons essayé de suivre au cours de notre projet.

Nous confronterons ce planning prévisionnel au planning réel un peu plus loin.

 Toute la partie de programmation de microcontrolleur s'effectuera au semestre 4.

Semaine 38 39 40 41 42 43 45 46 47 48 49 50 51
Conception 

mesure de vitesse X

Conception 
affichage DEL X

Conception 
alimentation X

Choix 
microcontrolleur
Conception radar X X X X

Conception 
typon partie 
réception du 

signal ultrason

X

Conception 
typon partie 
émission du 

signal ultrason

X

Conception 
typon partie 
alimentation

X

Conception 
typon carte 

microcontrolleur
X

Fabrication 
typons et 

Soudure des 
composants

X X X
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Fabrication du 
support 

émetteurs 
récepteurs

X

Tests X X X
Fin de

rédaction du 
rapport et

préparation de 
l'oral

X

La semaine 40 ne faisait  pas partie de la conception du système car nous avons eu une 
formation sur le logiciel Orcad.

5.  Planning réel

Semaine 38 39 40 41 42 43 45 46 47 48 49
Conception mesure 

de vitesse X

Conception 
affichage DEL X

Conception 
alimentation X

Choix 
microcontrolleur
Conception radar X X X X
Conception typon 
partie réception du 

signal ultrason
X

Conception typon 
partie émission du 

signal ultrason
X X

Conception typon 
partie alimentation
Conception typon 

carte 
microcontrolleur

(en S4)
Fabrication typons 

et Soudure des 
composants

X X X X X

Fabrication du X X
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support émetteurs 
récepteurs

Tests X
Fin de

rédaction du rapport 
et

préparation de l'oral

X
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Conception du système
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1. Conception de la partie mesure de la vitesse  
1. Introduction  

La mesure de la vitesse sera effectuée sur une roue de notre véhicule. Elle nous donnera une 
vitesse  instantanée  du  véhicule  en  m/s  que  nous  pourront  facilement  utiliser  pour  calculer  la 
distance de sécurité théorique (c'est à dire la distance de sécurité minimale qu'il faudrait avoir).

Nous allons utiliser  un interrupteur à lame souple,  encore appelé ILS qui se fermera au 
passage d'un aimant fixé sur une roue.

2. Principe du calcul de la vitesse  

La roue a un diamètre R. A chaque tour de roue, la roue (et donc la voiture) avance de :

l = 2ΠR

A chaque fois que le système détectera un front montant provenant de l'ILS, la voiture aura 
parcourue l mètre. 

Il suffit de mesurer le nombre d'impulsions par secondes pour déduire la vitesse :

v = 2ΠR*Nbi

où Nbi représente le nombre d'impulsions par seconde.

12

Figure 2: Schéma d'une roue



3. Choix de la roue  

Il semble préférable de monter le dispositif sur une roue arrière car celle ci ne pivote pas 
dans les virages, cela est donc plus simple à monter.

4. Schéma électronique du montage  

Quand l'ILS ne commute pas, on est à un état logique 1 en entrée du microcontrolleur.

Par contre,  quand l'aimant passe devant l'ILS, celui  ci commute et le courant passe à la 
masse. On a alors un état logique 0 en entrée du microcontrolleur.

5. Choix des composants  

On a pris un interrupteur magnétique de chez Radiospare.

Références (catalogue 2007) :

PLA 13701

Prix : 6,34 €

Ce produit supporte un courant de 0,4 A et une fréquence d'utilisation maximale de 200 Hz.

On ajoute à l'ILS un aimant de 20 mm de référence P6 250000 pour un prix de 6,30 €.

6. Calcul des composants  

L'ILS supporte un courant maximal de 0,4 A mais nous limiterons le courant à 20 mA pour 
ne pas risquer de détériorer le microcontrolleur.
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Figure 3: schéma du montage électronique de la mesure 
de vitesse



Donc Rv = U/I = 5/20*10^-3 = 250 Ω

A 90 Km/h, soit 25 m/s, on commute l'interrupteur environ 21 fois par seconde avec une 
roue de 15 pouces. 

Nbi = v/2piR = v/(2piD/2) = 25 / (2pi*0,19) = 21

Comme  la  fréquence  maximale  d'utilisation  de  l'ILS  est  de  200  Hz,  notre  montage 
fonctionnera sans problèmes.

2. Conception de la partie affichage  
1. Introduction  

L'affichage permettra de signaler à l'utilisateur si sa distance de sécurité est suffisante ou 
insuffisante. Il faut que l'affichage soit assez visible pour que l'utilisateur soit averti rapidement.

2. Description du système  

Nous allons utiliser un système utilisant 7 DEL rouges et 1 DEL verte :

Quand la distance de sécurité est supérieure à la distance de sécurité théorique, seule la DEL 
verte est allumée.

Quand la distance de sécurité mesurée est inférieure à la distance de sécurité théorique, les 
DEL rouges s'allument de bas en haut en fonction du rapport entre la distance de sécurité théorique 
et la distance de sécurité mesurée.

14

Figure 4: Schéma de 
l'afficheur



Plus la distance de sécurité mesurée est faible par rapport à la distance de sécurité théorique, 
et plus le nombre de DEL rouges allumées est important.

3. Schéma électronique du montage  

Nous allons utiliser  des DEL basse consommation à 2 mA afin de ne pas surcharger le 
microcontrolleur en courant. Ces DEL ont une tension de seuil de 1,8 V.

Rd = (5-1,8)/(2*10^-3) = 160 Ω

3. Conception de la partie alimentation  
1. Introduction  

La partie alimentation prendra en source d'entrée la tension 12 V continu de la batterie de la 
voiture et devra ressortir du +10V, -10V, +5V et +40V.

Nous n'avons pas eu le temps de réaliser cette partie du projet.  Cela ne semble pas trop 
problématique, sachant qu'il s'agit d'un prototype et que l'alimentation n'est pas une priorité.

4. Conception de la partie émission radar  
1. Introduction  

Les transducteurs utilisés sont les MA40B8S. Ils supportent une tension maximale de 40 V. 
(voir annexe 2 page 52) Pour avoir les meilleurs résultats, il faut se rapprocher de cette tension 
grâce à un système qui délivrera une tension périodique d'amplitude crête à crête de 40 V.
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Figure 5: Schéma électronique de l'affichage



2. Description du système  

Nous allons utiliser un composant L6203 qui est en fait un pont en H utilisé pour alimenter 
des moteurs à courant continu. Il supporte une tension maximale de 48 V, ce qui est assez pour nous 
(voir annexe 1 page 36).

Cependant, la fréquence d'utilisation nominale est aux alentours de 30 kHz. Notre système 
sera cadencé à environ 40 kHz, ce qui est supérieur à la fréquence nominale. Le composant risque 
de chauffer un peu, nous lui mettrons donc certainement un dissipateur thermique.

En entrée du montage, nous aurons un signal allant de 0 à 40 V de fréquence 40 kHz :

Après passage dans le composant,  nous aurons sur une sortie un signal de 0 à 20 V de 
fréquence 20 kHz :
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Figure 6: Signal 0 à 40V à la fréquence de 40 kHz

Figure 7: Signal de 0 à 20 V positif en sortie



Et nous aurons sur l'autre sortie un signal de 0 à - 20 V de fréquence 20 kHz :

En assemblant les deux signaux des deux sorties, on retrouve un signal de 40 kHz allant de 
– 20 V à 20 V :

3. Schéma électronique du montage  

Le HEADER11 représente le composant L6203. Le composant U1 (BS170) est un transistor 
à effet de champ permettant d'inverser le signal de commande du microcontrolleur qui sera cadencé 
à 40 kHz. On aura donc sur les deux entrées du L6203 un signal logique et  un signal logique 
complémenté.
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Figure 8: Signal de 0 à - 20 V en sortie

Figure 9: Schéma électronique de l'émetteur du signal



5. Conception de la partie réception radar  
1. Introduction  

C'est la partie la plus difficile à concevoir. Nous nous sommes largement inspiré d'un projet 
libre de licence à l'IUT de Valenciennes utilisé sur un radar de recul de voiture.

http://www.univ-valenciennes.fr/IUT/GEII/IAO/projet_radar_EICET.pdf

Ce montage doit permettre, à partir du faible signal reçu par les transducteurs, d'être filtré, 
amplifié et transformé en signal logique pouvant être exploité par un microcontrolleur.

2. Description du système  

Comme il a déjà été dit précédemment, il faut envoyer des trames à 40 kHz pour pouvoir 
mesurer la distance entre les transducteurs et l'obstacle. On émet et on reçoit des signaux de cette 
forme :

On remarque bien le décalage de temps entre une trame émise et une trame reçue qui permet 
de déduire la distance entre l'émetteur et l'obstacle. Le signal reçu étant très faible, nous devons le 
traiter pour le rendre compatible avec l'utilisation d'un microcontrolleur.
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Figure 10: Forme des trames d'émission et de réception



Il nous faut tout d'abord l'amplifier pour ensuite travailler dessus :

Nous remarquons que sur les deux trames amplifiées ici présentes, une a une amplitude plus 
importante car il s'agit d'une trame de réception à faible distance donc qui a subit moins de pertes 
que sa voisine. Pour la suite du traitement, il ne faut pas qu'il y ait de trop grandes différences entre 
les  signaux amplifiés.  C'est  pourquoi  nous  allons  utiliser  un  amplificateur-compresseur  afin  de 
mettre les signaux de faible et grande amplitude sur un « pied d'égalité » en terme d'amplitude de 
sortie. On obtient donc les signaux suivants après passage dans l'amplificateur compresseur :

On remarque que les deux signaux ont maintenant des amplitudes proches qui seront plus 
faciles à traiter par la suite.

Nous devons ensuite redresser les signaux afin de ne récupérer que la composante positive 
du signal afin de les transformer en signaux logiques. On obtient donc des signaux de cette forme 
après redressement :

Avec cela,  on arrivera normalement  à avoir  des  signaux « propres » qui  seront  détectés 
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Figure 11: Signal de réception amplifié

Figure 12: Signaux amplifiés et compressés

Figure 13: Signaux redressés



comme des signaux logiques par le microcontrolleur.

3. Schémas électronique du montage  

Voici le schéma du préamplificateur à deux AOP :

Les condensateurs de liaison permettent de filtrer une éventuelle composante continue.

Voici ensuite le schéma de l'amplificateur-compresseur :
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Figure 14: Schéma électronique du préamplificateur

Figure 15: Schéma électronique de l'amplificateur-compresseur



Et voici le schéma du redresseur sans seuil permettant de fournir des signaux logiques :

6. Conception du support des transducteurs  
1. Introduction  

Le support des transducteurs doit permettre d'émettre un signal et de le recevoir proprement.

Vu que nous devons émettre à de longues distance, nous avons décidé d'utiliser plusieurs 
émetteurs et récepteurs. Nous avons décidé d'alimenter les émetteurs en parallèle afin d'avoir plus 
de puissance d'émission et nous avons connecté les récepteurs en série afin de sommer les tensions 
reçues.

2. Description du système  

Nous avons disposé les émetteurs au centre de la carte pour avoir une émission ciblée et les 
récepteurs en périphérie afin d'avoir une réception plus large. La carte n'est pas trop grande, ce qui 
permet de la monter facilement sur un véhicule.

3. Schéma électronique du montage  

Les condensateurs représentent les transducteurs.
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Figure 16: Schéma électronique du redresseur sans seuil

Figure 17: Schéma électronique du support d'émission-réception



Réalisation du projet
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1. Réalisation de la partie émission  
1. Typon de la carte  

La carte a été réalisée en deux couches car la complexité des liaisons ne permettait pas de la faire en 
une seule couche. On remarque cependant qu'au niveau du pont en H L6203 (en haut de la carte), il 
y a une piste qui prend un angle droit, ce qui n'est pas très bon. Ce typon n'est qu'un prototype, il est 
loin d'être parfait.

2. nomenclature des composants  

Composant Type Référence/Valeur Prix (€)
C1 plastique 15n 0,1
C2 plastique 15n 0,1
C3 plastique 100n 0,1
C4 plastique 220n 0,1
C5 plastique 22n 0,1
D1 Diode rapide BYW98 2,92
D2 Diode rapide BYW98 2,92
R1 10 k 0,05
R2 10 k 0,05
JP5 Pont en H L6203 17,63
U1 Transistor à effet de 

champ
BS170 0,74

JP1 Connecteur 2 points 0,3
JP2 Connecteur 2 points 0,3
JP3 Connecteur 2 points 0,3
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Figure 18: Typon face 
bottom de la carte  
émission

Figure 19: Typon face  
top de la carte émission



Tableau 1: Nomenclature de la carte émission

3. Problèmes rencontrés lors de la réalisation  

Le composant L6203 (le pont en H), n'avait pas d'empreinte définie sur Orcad. M. Lequeu a 
donc dû la réaliser pour notre projet.

Ensuite, nous avons placé les pastilles du L6203 à l'envers, ce qui ne laissait aucune place 
pour un éventuel  radiateur  fixé au dos de celui-ci.  Nous avons donc contourné le  problème en 
intervertissant toutes les pattes du composant...

Enfin, les soudures de condensateurs plastique en double face n'est pas facile à réaliser sans 
toucher les autres et les abimer. Idem pour les connecteurs.

2. Réalisation de la partie réception-traitement  
1. Typon de la carte  

Là aussi, nous avons gravé la carte en   double couche car la complexité des liaisons ne nous 
laissait pas le choix.
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Figure 21: Typon face bottom de la  
carte réception

Figure 20: Typon face top de la  
carte réception



2. nomenclature des composants  

Composant Type Référence/Valeur Prix (€)
C1 plastique 1n 0,1
C2 plastique 1n 0,1
C3 plastique 1n 0,1
C4 plastique 1n 0,1
R1 10k 0,05
R2 100k 0,05
R3 10k 0,05
R4 220k 0,05
R5 10k 0,05
R6 220k 0,05
R7 10k 0,05
R8 10k 0,05
R9 10k 0,05
R10 10k 0,05
R11 10k 0,05
R12 10k 0,05
R13 220k 0,05
R14 3.9k 0,05
T1 2N2222A 0,49
T2 2N2907A 3,29
D1 1N4148 0,45
D2 1N4148 0,45
U1 AOP TL081CP 0,46
U2 4 AOP TL084CN 0,61
JP1 Connecteur 2 points 0,3
JP2 Connecteurs 2 points 0,3
JP3 Connecteurs 3 points 0,3

Tableau 2: Nomenclature de la carte réception-traitement

3. Problèmes rencontrés lors de la réalisation  

Malgré son apparente  complexité,  cette  carte  ne posa pas  de gros  problèmes  lors  de la 
réalisation hormis la relative difficulté pour souder les condensateurs sur deux faces.

25



3. Réalisation du support d'émission-réception  
1. Typon de la carte  

Les transducteurs d'émission sont situés au milieu de la carte (montage en parallèle) et les 
transducteurs de réception sont placés en périphérie de la carte (montage en série). 

2. nomenclature des composants  

Composant Type Référence/Valeur Prix (€)
C1 émetteur ultrasons MA40B8S 4,72
C2 émetteur ultrasons MA40B8S 4,72
C3 émetteur ultrasons MA40B8S 4,72
C4 émetteur ultrasons MA40B8S 4,72
C5 émetteur ultrasons MA40B8S 4,72
C6 Récepteur ultrasons MA40B8R 4,72
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Figure 22: Typon face bottom de la carte support des transducteurs



C7 Récepteur ultrasons MA40B8R 4,72
C8 Récepteur ultrasons MA40B8R 4,72
C9 Récepteur ultrasons MA40B8R 4,72
C10 Récepteur ultrasons MA40B8R 4,72
JP1 Connecteur 2 points 0,3
JP2 Connecteur 2 points 0,3

Tableau 3: Nomenclature du support d'émission-réception

3. Problèmes rencontrés lors de la réalisation  

Nous n'avons  rencontré  aucun problèmes,  la  carte  est  grande et  il  n'est  pas  difficile  de 
souder des composants non polarisés.
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Tests du projet
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1. Test de la sensibilité des transducteurs  
1. Test de la fréquence optimale de travail  

1. Objectif du test  

Il s'agit ici de déterminer la fréquence optimale de travail des transducteurs. Bien que le 
datasheet  (voir  page 52) de ceux ci  annonce une fréquence de travail  de 40 kHz en excitation 
sinusoïdale,  nous ne sommes pas sûr qu'il  s'agisse de la même fréquence de travail  face à une 
excitation en créneaux.

2. Préparation du test  

Nous  avons  placé  un  transducteur  d'émission  relié  à  un  GBF  débitant  une  tension  en 
créneaux de fréquence proche de 40 kHz et d'amplitude 30 V crête à crête.

Nous avons placé un transducteur de réception à 30 cm de l'émetteur juste en face de celui 
ci. Ce récepteur est relié à un oscilloscope pour les mesures.

3. Procédure du test  

Nous allons mesurer la tension de réception en fonction de la fréquence d'excitation.

4. Critères d'évaluation  

La fréquence conférant la plus grande tension en sortie du récepteur sera considérée comme 
la fréquence de travail que nous utiliserons.

5. Rapport du test  

La  fréquence  de  travail  optimale  se  situe  non  pas  à  40  kHz  comme  il  était  dit  sur  le 
datasheet mais à 41200 Hz.

2. Test de la mise en série de deux transducteurs de réception  

1. Objectif du test  

Les  transducteurs  de réception  délivrant  une tension  en sortie,  nous  pourrions  peut  être 
augmenter la réceptivité de la partie réception en mettant plusieurs récepteurs en série. Ainsi les 
tensions de réception s'additionnent.

2. Préparation du test  

Nous  avons  placé  un  transducteur  d'émission  relié  à  un  GBF  débitant  une  tension  en 
créneaux de fréquence proche de 40 kHz et d'amplitude 30 V crête à crête.

Nous avons placé deux transducteurs de réception en série à 30 cm de l'émetteur juste en 
face de celui ci. Ces récepteurs sont reliés à un oscilloscope pour les mesures.

3. Procédure du test  

Nous allons comparer la tension de réception par rapport à la tension de réception pour un 
seul récepteur.

4. Critères d'évaluation  

Nous espérons que la tension de réception sera multipliée par deux.

5. Rapport du test  

Le test se révèle positif. Cependant, la tension de réception n'est que de environ 1,8 fois la 
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tension reçue par un seul récepteur.

2. Test de la carte d'émission  
1. Objectif du test  

Il s'agit de vérifier si la carte d'émission sort un signal de 40 kHz d'amplitude 40 V crête à 
crête (-20V, +20V).

2. Préparation du test  

Nous avons remplacé le microcontrolleur débitant un signal à 40 kHz logique (0V, +5V) en 
entrée de la carte par un GBF faisant la même tâche.

3. Procédure du test  

On vérifie avec un GBF la forme du signal de sortie de la carte.

4. Critères d'évaluation  

Il faut que le signal de sortie soit d'amplitude 40 V crête à crête avec un minimum à -20 V et 
un maximum à +20 V et de fréquence 40 kHz.

5. Rapport du test  

Le test est un échec, notre carte ne délivre aucun signal en sortie. Nous n'avons pas eu le 
temps de voir pourquoi cela ne fonctionnait pas...

3. Test de la carte réception-traitement  
1. Objectif du test  

Il s'agit de vérifier si la carte de réception-traitement fonctionne et arrive à partir d'un signal 
faible à le transformer en signal logique qui pourra être traité par le microcontrolleur.

2. Préparation du test  

Les  alimentations  +10  V  et  -10  V  sont  réalisées  à  partir  d'alimentations  standards  de 
laboratoire.

3. Procédure du test  

On  injecte  en  entrée  des  borniers  prévus  pour  les  récepteurs  un  signal  carré  de  faible 
amplitude (environ 20 mV crête à crête) de fréquence 40 kHz avec un GBF.

4. Critères d'évaluation  

On  relève  la  sortie  de  la  carte  avec  un  oscilloscope  en  attendant  un  signal  logique  de 
fréquence 40 kHz allant de 0 V à 5 V.

5. Rapport du test  

Ce test est un échec. Nous n'avions au début les alimentations qui ne débitaient que 0,1 V 
alors  que nous  venions  de les  régler  à +10 V et  –10 V. Nous avons remarqué  que le  courant 
admissible des alimentations n'était que de 100 mA. Nous l'avons donc réglé au maximum à 2 A, ce 
qui a eu pour effet de faire brûler le composant TL084CN comportant 4 AOP...

Faute de temps, nous n'avons pas eu le temps de déterminer la cause du problème.

30



Conclusion
Ce fut un projet très intéressant qui nous a permis de nous rendre compte de la complexité 

de la réalisation d'un prototype dans un temps imparti.

Bien que notre projet ne fonctionne pas encore, nous avons avons pu acquérir de multiples 
compétences dans les domaines de l'étude, de l'électronique, de la CAO (utilisation de Orcad pour 
créer  les  typons),  la  réalisation  (découverte  de  la  gravure  double  couche,  soudures  en  double 
couche) et l'application dans les tests à effectuer afin de tester notre prototype.

Ce projet nous a aussi permis d'apprendre à gérer un projet dans un planning certes un peu 
serré mais motivant.

Cependant,  nous  avons  défini  au  début  du  projet  un  cahier  des  charges  un  peu  trop 
ambitieux, que nous n'avons pas pu suivre dans sa totalité. Cela nous a aussi permis d'apprendre à 
avoir pour les fois futures des objectifs plus raisonnables.
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Résumé
Voici un projet d'étude et réalisation de semestre 3 en formation DUT GEII.

Nous avons décidé de réaliser un radar de sécurité pour voiture permettant de surveiller la 
distance  de  sécurité  séparant  deux véhicules  en  fonction  de  leur  vitesse  de  déplacement.  Si  la 
distance est trop faible, le système doit avertir l'utilisateur qu'il doit rajouter de la distance entre son 
véhicule et celui de devant.

Nous  avons  décidé  d'utiliser  un  système  à  ultrasons  après  étude  d'autres  alternatives 
beaucoup trop compliquées à mettre en oeuvre. Il ne s'agit pas de la meilleure solution mais c'est la 
plus réalisable à notre niveau.

Nous avons réalisé  dans ce projet trois  cartes  électroniques.  Une permet  l'émission d'un 
signal  à ultrasons alors  que l'autre  permet  la réception  et  le  traitement  des données afin  de les 
convertir en signaux logiques compréhensibles par un microcontrolleur.

La dernière carte est le support pour les émetteurs et récepteurs ultrasons, disposés de telle 
sorte que l'émission et la réception soit optimale.

Ce  projet  n'est  pas  terminé  et  nous  allons  dans  le  semestre  4  réaliser  la  carte  pour  le 
microcontrolleur  et  l'affichage  afin  d'avertir  l'utilisateur.  Nous  aurons  aussi  une  partie  de 
programmation afin de faire fonctionner de façon autonome le système. 192
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