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Exercice 1 : (8 pts)

Le mécanisme de la figure 1 modélise les roues et la tige d’une bicyclette (grand-bi 1870-1890) mobile
par rapport a R (0, X,,¥, Z,) elle est constituée :

4

e d’une roue (S;) de grand rayon R en liaison pivot d’axe (O, Z,) avec (S;3). Le repere
R,(0,,%,,¥, Z,) estlié¢ alaroue (S;). Onnote 'angle o = (X, X,) mesuré autour de Zy.

e d’une roue (S,) de peté! rayon r en liaison pivot d’axe (O,, Z,) avec (S3). Le repére

R,(0,.%,,¥, Z,) estlié & laroue (S;). On note I'angle B = (X,, X, ) mesuré autour de Zg

e d’une tige (S;), de longueur L, qui fait un angle constanty avec I’horizontal (O, X,)

On donne : Ol = x(t) X Ol -Ry,, 5:5——1 Yo

19} Déterminer les vecleurs instantands de rotation suivants Qs,1s Qsass, ot Qs,ss

2%y Calculer, par dérivation, V(O ey nn, en déduire V(Q, |

3°) Calculer, par cinématique des solides, V(0,)g/r,» €0 déduire V(O, )qy,ro» COmparer V(O )suino

40 Caiculer ’(Oz)gz/nz .

5%) Calculer, par cinématique des solides, les vitesses par rapport a Ry des points I et

6°) Trouver la relation entre x et ¢ traduisant la condition de roulement sans glissement en I entre (3,) et
(S0)

7°) Trouver la relation entre X et B traduisant la condition de roulement sans glissement en J entre (Sy) et
(S0

(1))

8°) Déduire la relation entre & et .

9°) On suppose qu’on a roulement sans glissement en I entre (S;) et (Sg) et en J entre (S;) et (Sp).

A

a/ Justifier que les mouvements de (Sy) /(Se), (S2) /(09) (S3) /(Sy) et (S3) /(Sy) sont des mouvements
plan sur plan, déterminer les centres instantanés de rotation respectifs 1,,, 1,,, I;, et [, en justifiant
convenablement votre réponse.

b/ Déduire en justifiant la position du centre instantané de rotation I;,.

Exercice 2 : (12 pts)

La figure 2 représente le schéma cinématique simplifié d’un mécanisme d’antenne parabolique de
réception télévisée. Les principaux éléments de I’ensemble sont :

- un support fixe (0)

- un réflecteur parabolique (1)

- un vérin ¢€lectrique (VE)

Le vérin (VE) est constitué d’un moteur électrique (M) solidaire du corps (2) et d’un équipage mobile. Ce
dernier est formé essentiellement de la tige (3) et des deux pignons (4) et (5) a denture droite.

Principe de fonctionnement :

La rotation imposée par le moteur (M) est transmise au pignon (4) par I'intermédiaire du pignon (5). La
rotation du pignon (4) est transformée, grice 4 la liaison hélicoidale entre (3) et (4) en une translation, par
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rapport a (2), de la tige (3). Ce qui provoque la rotation EST/OUEST du réflecteur (1) autour de I’axe fixe
(A, Z,).

Repéres et paramétrages :
Les repéres et les paramétres adoptés sont définis comme suit :

® R (A, 5(0, \70, ZO) repére 1ié au support (0) supposé galiléen,

® e réflecteur parabolique (1), lié au repére R (A, 5(1, 3?1, ZO), est en liaison pivot d’axe (A, ZO)
avec le support (0), tel que : 0= (X, X)) = ,. Y),

¢ Le corps du vérin (2), lié au repére R, (C, X,.Y,. Z,), est en liaison pivot d’axe (C, Z,) avec le
support (0), tel que : = (5(0,5( ): (?0, ? ),

? , Z,), est en liaison pivot d’axe (K, X,) avec le corps
4)s

}. est en liaison pivot d’axe (Q, X,) avec le corps

du vérin (2), tel que : B=(Y,, Y, s
Les caractéristiques géométriques du mécanisme sont telles que

AB=a¥, CD=bY,, DB=21X,
Les angles @, B, 6 ct y sont les paraméires de rotation du mécm":s‘me, ) est le paramétre de translation.
Les données qui caracterisent les dimensions du systéme sont a, b, Ry {rayon du pignon (4)), Rs (1 ayoi du
pignon (5) et p (pas de la tige filetée (3)).
1) a/ Exprimer au point A, le torseur cinématique du réflecteur (1) dans son mouvement par rapport a Ry,

b/ Déduire par cinématique des solides, V(B) (y/r » L exprimer dans la base de Ry,
'2) a/ Exprimer au point C le torseur cinématique de (2) dans son mouvement par rapport & Ry,
b/ Déduire par cinématique des solides, V(B)m/ rg - | exprimer dans la base de Ry,
¢ / Calculer par dérivation "'\”/'(B)(_;),(z) , déduire dans la base de Ry la vitesse absolue V( B):y0) -
3) Déduire de 1)b et 2)c, les relations entre les parametres 0,6, M, A, ©, @ et les constantes a et b,
4y Montrer alors que A =a8 {cos(e -Q)~ %sin(@ ~ (p)} ;

5) Ecrire la condition de roulement sans glissement en I entre le pignon (5) et le pignon (4) et déduire la
relation entre les vitesses angulaires \p et B ‘

6) a/ Quel est le centre instantané de rotation du mouvement de (5) par rapport a (4)
b/ Déduire la base et la roulante du mouvement de (5)/(4).

7% Sachant que U2 = 0. Exprimer, en fonction de et , le torseur cinématique de (3) par
rapport & (4) au point D.

8) a/ Rappeler pour une liaison hélicoidale la relation entre A etV
b/ Déduire la relation entre A etf3 puis entre A(t) et B(t) (sachant qu’a =0,A= 0).

9) Donner la loi d’entrée sortie du mécanisme 6 en fonction de B

Bonne chance
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Institut Préparatoire aux Etudes d'Ingénieur de Sfax  Département des Etudes Préparatoires aux Concours
de Technologie
DEVOIR DE SYNTHESE (CFM)
Conception Mécanique
Date : 09/07/2020 Section : PT1
Documents non autorisés

L’utilisation de calculatrice de poche non programmable est autorisée.
Le sujet est composé de trois parties (Partie A, partie B et partie C)
* Parie A : Systéme de fabrication du savon (Documents 1/4, 2/4, 3/4 et 4/4)
* Partie B : Calcul de roulements (Document 5).
- *Partie C : Montage de roulements (Document 6).

~NiA

re : Documents 2/4, 3/4, 5 et 6.
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e de savon. Ceffe pite est alors lavée a l'ean

fig un réseau électrique, comporte 6 unités et un pupitre de commande :
¢ Unité de saponification & chaud : elle permet de produire une pate & base d’huile, de soude, d’eau et

colorant.
e Unité de boudinage : elle affine et fabrique un boudin de savon en continu.
¢ Unité de coupe : elle permet de découper le boudin en morceaux de savon.

e Unité de formage : elle assure la forme finale des savonnettes (non représentée).

¢ Unité de convoyage : elle permet d’évacuer les savonnettes vers i’unité d’emballage.

¢ Unité d’emballage : permet d’embalier les savonnettes dans des boites.

¢ Pupitre de commande. ,
La péte issue de I'unité de saponification arrive dans I'unité de boudinage. Dans cette unité, une vis
d’Archimede, animée par un moteur, comprime le savon et I’achemine jusqu’a la téte d’extrusion (téte
deboudineuse). Le boudinage nécessite une bonne fluidité de la pate qui est assurée par un chauffage de la
téte d’extrusion 3 une température régulée de 60°C. Cette température est obtenue en chauffant une
résistance commandée par un microcontrleur. La capture de la température est assurée par un capteur de
température. Le boudin ainsi formé avance jusqu’a I"unité de coupe qui le découpe en morceaux de savon ;
ensuite, I’unité de formage assure la forme finale des savonnettes. Enfin, un convoyeur a bande, entrainé par
un motoréducteur permet d’acheminer les savonnettes vers une unité d’emballage.

[ [ [ ma | [eoiorart]

[ Motdari, + Reductewr | |

Vis d'Archiméde

Igvonnettg I ltmmyeur]

Unité de saponification

Unité de convoyage




3. Présentation de ’unité d'emballage.
L’entrainement du film plastique est réalisé par deux motoréducteurs M 1 et M2.
La figure suivante (figure 2) présente la structure de ’unité d’emballage, qui réalise la mise du lot sous film

plastique et son découpage.
//::\\ Tambour de sortie
\\O/ du moto réductenr M1

PRESSE A VIS

Lot prét 3 8tre emhaller

Lot emhbalié
Agrrivée des lots
de savons

\_ \_/ Tambour de sartie

du moto réducteur M2

Figure 2

Le systeme sur le document 4/4, représente la presse & vis destinée & couper le film de plastique aprés
“chaque lot de 3 savons. L’arbre (3) et les plateaux (4) et (5) sont animés d’un mouvement de rotation
continu.
¢ Monté de la vis : L’opérateur exerce sur e levier de commande (18) une force F vers la gauche pour
assurer le contact entre le plateau (5) et le galet (14).
* Descente de la vis : L’opérateur exerce sur le levier de commande (18) une force F vers la droite
pour assurer le contact entre le plateau (4) et le galet (14).
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- ANNEXES

si r3 < e alors P=F (X=1etY=0)
f

A

si > g alors P=056.F+YVF

-

) Wl R,
les valeur de e et Y dépendent du rapport ? ou — {voir ci-dessous)

Q Q

foFy"
o 0172 | 0345 | 0689 | 1,03 | 138 | 207 | 345 | 517 | 689
Fé e Je. . _
= 0,014 | 0,028 | 0,056 | 0,084 | 0,110 | 0,470 | 0283 | 042 | 05
. dnl :

056 | 056 | 056 | 056 | 056 | 056 | 0,56 | 056 | 056
v | 230 | 199 | 171 | 155 | 145 | 131 | 1,15 | 104 | 1,00
e | 019 ['022 | 026 | 028 | 030 | 034 | 038 | 042 | 044

* - valeurs NF IS0 281 ; ** ; valeurs usuelles

dw
(2 bille)

@ primitif rit-

comportement
sous ¢harge

o =

B dw.cosa
Dpw




exéoution normale . n exéoutions particulidres usuelles
dimensions principales | vilesse i épaulements flasques joints | rainureet
timite dem 8n mm - = | segment d'ardt
d DB Ltmin ] G : d'un {des 2| d'un|des 2 ol L |
mm Lomm ] mm ] mm | graisse {7 - | maxi | mini cotd | cote | cots fcores) U5 | &b
31 91 3 |03 4000010 ‘ S EE LR
10| 4 {03 |40000f 02 51 Fgwm g
41 131 5 |04 38000]02) 57 L I
1605 |05 |36000] 03] 65 = | =
5.0 181 5 {05 6000} 02| 71 L
19 8| 05 |32000] 03] 80 R
6| 191 6 |05 |32000]02] 81 SR
7.0 18| 6 |05 {30000 10/ 92 IR
22| 7105 [30000] 02105 TRl
g 22| 7} us |ao000] 10105 Bl w
g {241 7 |05 |30000] 10|15 L
o5 1 811 |28000] 02 | 131 A
0] 26} 8 |05 |28000] 10 | 128 o5 R
36 Lo |1 {26000} 02148 s b boe 1347102138
3 |11 |1 |26000] 03 | 168 e | v i3e7|102]318
12 |28 | 8 | 05 |26000] 10| 148 SRR
32 110 |1 |24000) 02| 165 “ o~ b | 3g7]1,02 318
a7 {42 | 15 |20000] 03 | 183 sl 41311021338
15 132} 9 1 05 {23000] 10183 b e s 13s7]102]318
35 |41} 1 |20000] 02 | 196 =l = | » l3e7|102]318
42 |13 | 15 [18000] 03 | 21,2 e | 1463102318
17 | 35 |10 |05 {22000] 10| 207 spoe x| ae7102 138
“h 4o l12 b1 o180 02 | 224 sbe b L aapl102 ]398
47 |14 | 15 {16000 03 | 245 i R R N EASN AKL
62 {17 | 2 12000 04 | 303 . 67,71 1,60 | 498
20 | 42 {12 | 05 |18000] 10| 251 s Lo e 463102318
4714 | 15 {15000 02 | 262 sl o b e Is27]102 358
52 {15 | 2 {14000 03 | 279 » | = |+ | 579102 |358
72 {19 ]2 |10000| 04 | 374 . 786 | 1,80 | 498
o5 | 47 |12 | 05 |1e000] 10 |30 L v Is27]1021318
52 115 | 15 | 14000 02 | 314 Lo« | v 15701102358
62 {17 |2 |12000] 03 | 349 =L | | 677|160 | 498
80 121 | 25| so00] 04 | 421 * 86,6 | 1.60 | 498
301 55113 05 [13000| 10 | 362 sl e x 1e07|102]318
62 {16115 {10000 02 | 380 sl e | » | 677|160 1498
72119 12 | 8s00]03|417 « L+ |~ | 786|160|498
904231 25 | 8000| 04 | 470 380 | * 1965|236 | 574
35 | 62 |14 | 05 |11000] 10| 412 562 | 1600 1030] + | + | < | * |677|160]378
Lz lar ]2 | 9t00| 062|438 637 | 2550 1530 ) < | v | v | | 786|160/498
80 |21 |25 | 8500] 03 | 464 [684 [ 3350 1910 | * | * | v {8686]160]498
100 |25 | 25 | 6700 04 | 531 {819 | 5500 | a100] * | * 11085 | 2,38 | 5,74
a0 | 68 |15 | 05 |10000] 10| 465 {610 [1ranfiasn] » | ¢ | - | ¢ | 746|160 409
: 80 |18} 2| 8500 02| 498|707 {2900 1700 * | * | | * |866]160]498
9 |23 | 25| 7500| 03 |528 | 776 | 40502390 ¢ | * | * | * |965/236 /574
10 127 |3 | 6300( 04 |'596 |904 | 6400|3850 * | * 11661 2,36 | 5,74
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4. Analyse fonctionnelle.

4.1 A partir de la présentation, de la description et du fonctionnement du systéme, compléter I’actigramme
A-0 suivant.

_—— . 4
Systéme de fabrication et de
4.2 Compléter le diagramme FAST partiel. etk ONTIEIN ST e S
Comprimer et actionner
] la pate
Moteur
m—— Evacuer les savonnettes a
Fa}b.rlcatlon et __ Adapter la vitesse et
conditionnement de le couple
savon
Capter la température de
la pate
Résistance
| chauffante
| | Traiter les informations




5. Etude technologique.

5.1 Compléter le schéma cinématique de la presse a vis

|y

5.2 Donner les ajustements relatifs aux assemblages suivants : Les cotes sont exigées

Assemblage Ajustement
(3) et (2)
@) et 2)
4) et (3)

(23) et (18)

@23)et (1)

6. Etude Mécanique
On donne

e Le diamétre de la poulie motrice : dm = 30mm,

e Le diamétre de la poulie réceptrice (7) : d7 = 60mm,

e La vitesse de rotation a la sortie du moteur Nm = 200 tr / mn,

e Le produit (PV).q du coussinet (2) : (PV).a=1,8 Nm/mm’s.

e Le couple appliqué sur le galet (14) : C14= 3 Nm,

e Lavis de manceuvre (13) est une vis M20 de Pas = 2,5 mm,

e Le coefficient de frottement apparent de la liaison hélicoidale entre (1) et (13):f’=0,1
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6.5 Calculer le rendement du systéme vis-écrou.

6.7 Vérifier la résistance des filets en prise de la vis (13) au cisaillement et a la pression de contact. On donne 1, = 50
MPa et p.= 20 MPa.
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121 1 [Vis sans téte 3 six pans creux a bout 24 1 |Poincon
nconigue Mo
10§ 1 [Clavette parailéle forme C 5X5X16 22 4  |Vis a téte hexagonal M8
g1 1 |Glissiere 21 2 |Ecrou hexagonal M10
81 1 [Ecrouhexagonal M8 20 2 | Fourchette
71 1 1Paulie 19 1 Bague
6 | 2 IClavette paralléle forme A 5x5x22 18 1 | Levier de commande
51 1 }Plateau 17 1 iErgot )
41 1 {Plateau 16 1 | Ecrou hexagona!M 12
31 1 |Arbre 15 1 | Goupille
2} 2 }Coussinet 14 1 |Galet
1] 1 |Corps 13 1- | Vis de manceuvre M20
Re! Nbh Désignation Re | Nh |Désignation
INSTITUT PREPARATOIRE AUX ETUDES D’INGENIEUR DE SFAX
9/07/2020
‘i]r@ PRESSE A VIS Document 4/4

Echelle:1:2

DEVOIR DE SYNTHESE (C M)




PARTIE B : Calcul de roulement

Le guidage en rotation de la poulie (4) est assuré par les deux roulements & une rangée de billes a contact
radial (1) et (2) montés serrés sur I'alésage. On s’intéresse uniquement au calcul de la durée de vie du

roulement (1).

— Roulement (1) : & une rangée de billes a contact radial. d=20; D=42; B = 12.
Rappel :

- Si la bague intérieure tourne par rapport a la direction de la charge, la charge P est calculée a l'aide
de la relation :
e P=XFr+YFa
- Si la bague extérieure tourne par rapport a la direction de la charge, la valeur de P est calculée par :
e P=12XFr+YFa




B.1 Déterminer pour le roulement (1) les valeurs de Co et C.

B.2 Calculer, pour le roulement (
N=150tr/mn, déduire L10H.

ceccone

coesen

sescen

cscacas

secese

cessee

ceoese

ceecsss

cessen

ceoeos

cescee

ceeees

PRI

[T

9

vie

250 daN et
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PARTIE C : Montage de roulement

Le dessin d’ensemble du palan est représenté, a 1’échelle 1 :3, sur la figure ci contre. On se propose de
remplacer les coussinets (22) et (23) par deux roulements a une rangée de billes a contact radial. Compléter,
a I’échelle 1:1; le montage des roulements (50) et la liaison compléte de la roue (27) sur I’arbre (25).

Indiquer les ajustements est les cotes nécessaires au bon fonctionnement du montage.

14 25 50 27

|
N
%

AN\
\
\
N
N
D

- - o -

|
L

V¥

+1

i

+
v
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9 10 11 12 13

49
22
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7.0

[@NN
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47 ¥

46 L
45

44~

43

L L

1

-t

JE RS-

42| [41

4 born

40139 \ 38\ 37

%Y

24

19

N
o

|

N\N
© ~l

Z A’//K\%W

N
<o}

30
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36 35
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Institut Préparatoire aux Etudes d’ingénieurs de Sfax
Département de Préparation au concours de Technologie Nom et Prénom :
PT12019/ 2020 Groupe "

Devoir de contrdle du 2°™ semestre
Partie B : FABRICATION MECANIQUE

Réservé a Vadministration

EXERCICEL

£tude de fabrication de couvercle

L'obtention du couvercle nécessite plusieurs opérations de mise en forme comme lillustre {a

figure 1.

7
[ | I
]‘i — I~
i

H § ¥ i

3

; . ’\—A\‘—S’, o - :i;_,—\.
é “a\‘\ U o *‘:;_\')
. e ~s T
i z
it (v ) T
Ll A / {1 T~
e~ iiv — N\, / il i N =
=T T et </ P R
= .- -- R Tl e e e
> ™ - - - £ N i %‘ Foell e /y/,J ;
&‘v\ PSR e { 4 %\\{/ e
L= 3 e /
d- e- ¥ e P

Figure 1. Procédés de mise en forme du couvercie

1-1. Compiéter le tableau suivant et nommer chaque opération de mise en forme permettant

la production du couvercie.

Rep. | . Opération Rep. Opération
T PR L L. . < 0 . M PR e
Tl G . N | LY —— f ' Soudage

1-2. Entre le soudage oxyacétylénique et a i"arc éiectrique avec électrode infusible TiG, quelie
technique convient ie mieux pour souder ies angies du couvercie ? justifier ie choix retenu.
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ST E

1-3. Comment peut-on minimiser les défauts de soudage. ™+ S P |
[ £
Pnip_.(;nr_\ ‘
Tale I S Natrice
i - /
H Jeu

1-4. Pour la réalisation du trou @120 mm, T /
on utilise une matrice et un poingon S T =

Figure 2. Outiilage de poinconnage
‘Sachant que R = 480 MPa, caicuier I'effort de poinconnage Fp.

1-5. Calculer, ia longueur L1 et la largeur i1, développées du flan du départ (document
DTO6) ‘

Zone d’extension Fibre neutre

. - e! v N(B:_;.Le,:;ga_tlcul-sera"développe par rapport
a la fibre.neutre, située au milieu de
Vépaisseur de la tole (car Ri>3e)

; = \Zone compressée
{ .
! .
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EXERCICE2

Soit le dessin représenté ci contre (Figure 3)

Figure 3.

2-1. Compiéter les désignations des éiéments constitutifs sur le dessin (Figure3).

CMACHINET e

AVANTABE: ..o
MaChINe2 .........conppmrnse i ess s
AVANEBEE: oo oo ner e

2-4. Donner I'avantage de ce procédé

2-5. Donner l'utiiité des bavures dans les matrices.

2-6. Donner la propriété métallurgique du matériau utilisé dans ce procédé de

fabrication.

2-7. Quel type de traitement thermique adéquat peut-on utiliser aprés ce procédé ?

T eMICNE: .ot e e ee e e eae e
JUSEIFICAtION .o e et ver e
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EXERCICE3

On se propose de fabriquer engrande série la piéce en tdle représentée ci contre (Figure 4).

2 S

/__\\\ /,,/"‘m‘\\ /_/;& ‘\\ (/ "/iafi‘;s\“\
TR ~ . . #

{ S }L—’{ . ) !\\ ) ‘\\ creux /)
Nl oo Sl o Mgz o I

3-2. Quel est le défaut principal devrait-on attendre suite a Vutilisation de ce

procédé

3-3. A quoi est du ce défaut ?

3-4. Dans quelle condition ce défaut devient il plus important.

3 5. Comment peut-on i'éliminer ?

BadgrsesescentasnsenaTrarn s er R ran s see
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Institut Préparatoire aux Etudes m Département de Préparation
d’Ingénieurs de Sfax fPEi au Concours de Technologie

Devoir de contrble

Automatique

Préparation : PT1 ‘ Date : 1e 07/07/2020............evvcvceevveevveerennee . Durée @ 1h

Identification de piéce par code a barre 2 parmi 5 entrelacé

Un chariot filoguidé est équipé d’un lecteur de code a barres capable de lire le code « 2 parmi
5 entrelacé » permettant d’identifier les produits transportés.

Chaque produit est identifié par un nombre décimal composé de quatre chiffres C3, C2, CI,
CO0 comme il est indiqué par la figure n°1.

C.C,

' C.C, .

H
............. bttitt]

Figure n°1 : Exemple d’un code d’une piece

Les chiffres de rang impair (C3, C1) sont codés par les barres noires.

Les chiffres de rang pair (C2, C0) sont codés par les espaces blancs entre les barres noires.

Les barres ou les espaces « larges » donnent I’état logique « 1 ».

Les barres ou les espaces « étroits » donnent 1’état logique « 0 ».

Chaque chiffre « Ci » est codé sur 5 bits (barres ou espaces) et chaque code comporte deux
bits seulement a ‘1’ et les trois autres bits sont a ‘0°.

Chaque code est composé d’un chiffre décimal (0 a 9) codé sur 4 bits : ‘a’, ‘b’, ¢’, ‘d’ de
poids respectif : 7, 4, 2 et 1 et d’un bit de parité ‘e’ de poids ‘0’ (voir tableau n°1 document de
réponse) selon I’équation suivante :

Ci=axT+bx4+cx2+dx1+ex0
Exemple: 3=0x7+0x4+1x2+1x1+0x0

Le bit de parité ‘e’ prend la valeur ‘0’ ou ‘1’ afin que chaque chiffre « Ci » codé sur les 5 bits
(a, b, ¢, d, e) comporte toujours et uniquement 2 bits & "1".

Seul le chiffre 0 ne vérifie pas ce calcul mais reste codé en "2 parmi 5".
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e Déduire le code du chiffre ‘0°.

Tableau n°1 : Table de vérité

Poids 7 4 2 1 (] Binaire naturel
Bits a b ¢ d e S3 Sz i
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2) Déterminer le numéro correspondant au produit fransporté du code & barre donné par la figure n°l.

b e e Ffgupt (R R

3) Le calculateur de la machine traduit chaque chiffre de ce code & barres en un nombre binaire naturel
(donc ordonné) codé sur les quatre bits ‘S3°, ‘S2’, ‘S1” et ‘S0°. Le poids ‘S3’ est le plus fort. '

Compléter la table de vérité des sorties ‘Si’ (i=0,...3) en fonction des entrées ‘a’}, ‘b’, °¢’, ‘d’, ‘e’ (tableau

i
01)

»

4) Simplifier avec la méthode de Karnaugh, les équations des sor ties ‘S3°, ‘82°, ‘ST’ et ‘SO°.

cde \@‘v‘
ab \\ ab ™\

83 ------------------------ P R I Sz ......................................... ssecses

cde cde |-~ 5
ab ) ab
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5) Réaliser ce systéme en utilisant un décodeur 4 2 16 et des portes logiques élémentaires. .. -

N.B. La variable ‘a’ est de poids le plus fort dans les entrées du décodeur.

Décodeur 4 vers 16




