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III) Avant-propos

Ce document constitue le dossier de fabrication du sous-systeme « Alimentation
Raspberry Pi 4 », un module électronique congu pour fournir une alimentation stable et
sécurisée a un Raspberry Pi 4. Il a été développé dans le cadre du projet « Drumpad » a la
demande de U'IUT de Cergy-Pontoise. Ce sous-systeme répond aux exigences techniques
et fonctionnelles définies dans le cahier des charges afin d’assurer une alimentation
optimale du Raspberry Pi 4.

L'objectif de ce dossier est d’apporter une vision détaillée des étapes de fabrication, des
procédures de contrble qualité et des validations réalisées tout au long du processus. Il
comprend également une introduction rappelant le contexte du projet, bien que les
spécifications détaillées soient disponibles dans le cahier des charges. Ce document
constitue une référence pour les parties prenantes et une base pour d’éventuelles
évolutions, maintenances ou reproductions du systeme.

Ce dossier de fabrication a été élaboré en respectant les bonnes pratiques en ingénierie
électronique, garantissant ainsi la tracabilité, la qualité et la reproductibilité du sous-
systeme « Alimentation Raspberry Pi 4 ».

I'intro est un copié collé du doc de fabrication
de Volodymyr... non ? En tous cas, ca ne
correspond pas a ce que vous montrez dans la
suite.
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IV) Introduction — Présentation du sous- systeme

1) Conditionnement du signal

Pour
mono

Le m
Uimpd
par la

trop détaillé, ca va dans le doc de

conception ca. On saittous ce b yers une GPIO de la RaspberryPl , on utilise un
u'est un monostable a ce stade

e la fabrication ation peut aller jusqu’a 18V.

b conditionnement du sighal en garantissant que
piézoélectriques soit propre, stable et exploitable

Les capteurs piézoélectriques détectent 'impact d’un coup surle drumpad et produisent
une impulsion électrique dont 'amplitude varie en fonction de la force de 'impact.

Le monostable est donc utilisé pour convertir cette impulsion aléatoire en un signal carré
parfaitement défini, avec une tension de sortie fixe de 3,3V et une durée réglable. Il
fonctionne en possédant un état stable et un état temporaire. Lorsqu’il regoit un signal
de déclenchement, il passe temporairement a ’état haut pendant une durée déterminée
par un réseau de composants passifs, puis revient automatiquement a son état initial.
Comme montré sur le schéma suivant :

T 1
Ra=9.1k(Q
[ CL=0.01puF
| Ry =1kQ
See Figure 9
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Figure 1 : Comportement du monostable : la sortie en fonction de 'entrée
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2) Fonctions techniques impliquées

0

R/
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% FS1:Détection des impacts (Capteur piézoélectrique)
FS2 : Conditionnement du signal avec monostable
* FS3: Protection contre surtensions avec Diode zener

¢ FS4:Transmission du signal conditionné vers RaspberryPl4

probléme de connecteurs

V) Schéma électronique et fonctions techniques

Voici le scheér ¢ferencement des figures 'S techniques associés au conditionnement du
signal:
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Figure 2 : Représentation compléte du montage
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VI) Notice de calcul des composants

1) FS2

En mode monostable, la durée de l'impulsion de sortie est déterminée par la résistance
R1 et le condensateur C1 selon la formule suivante :

T=11xR1xC(C1

c'est I'inverse non ? Vous
souhaitez avoir T et donc vous
en déduisez R et C

Avec les valeurs du circuit :
R1=1MQ

C1=1uF

T=11x1000000x1x10—-6
T=11s

Ce qui signifie que l'impulsion de sortie dure environ 1.1 secondes avant de revenir a

l'état bas.
mal présenté, justifier le texte
2) FS3
Une diode Zener de e la tension en sortie ne dépasse
3.3V, protégeant ainsila Raspberry Pi contre d’eventuelles surtensions.

3) FS4 et FS1

Pour les connexions, des connecteursB

as clair. Quel

roche = quoi ? seront utilisés pour une question

d’intégration pratique au systeme.

ILn’y pas eu énormément de calculs sur ce sous-systeme car il a été tiré directement du
site de sonelec-musigue et légerement adapter afin qu’il puisse répondre a nos
attentes mal dit
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VII) Documents de controle de fabrication

1) Tunnn-Vicnal garher
détails de conception fabrication ?

p{Double ou simple couche, via visualisations comprenant le fichier gerber et la
métalisés ? Epaisseur de cuivre, etc.

Figure 3 : Schéma extrait du fichier gerber

Figure 4 : Schéma du PCB sur Kicad
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2) Plan de montage (Visuel 3d)

Voici les différentes visualisations en 3d du montage :

Figure 5 : Visualisation en 3D, vue dessus

Figure 6 : Visualisation 3D, vue de dessous
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VIII) Nomenclature

Les références fournisseurs des composants ainsi que les prix ne sons pas indiqués

dans la nomenclature care les composants utilisés proviennent des stocks de

Cuniversité
Composants Référence Schéma Propriétés Quantité

Circuit intégré U1 NEES555

Transistor NPN Q1 2N2222

Résistance R1 1TMQ

Résistance R2 47k

Résistance R3 150Q

Résistance R4 10kQ2

Condensateur C1 1uF

Condensateur C2 10nF

Diode Zener D1 3.3V

Figure 7 : Nomenclature des composants
Page 8|8

Version 1.0






