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Résumé

ES capteurs d’'images CMOS offrent des avantages considérables par rapport aux CCDs
L en termes de miniaturisation et d’intégration des caméras ainsi que pour la réduction
de la consommation d’énergie. Une forte demande pour des matrices de pixels plus larges
avec des pixels plus petits (avec des pitchs <1.4pm) fonctionnant a des fréquences de plus en
plus grandes est d’actualité. Ceci augmente davantage les contraintes sur le bloc responsable
de la conversion analogique-numérique (CAN). L’objectif de cette thése est la conception et
I'implémentation d’'un CAN capable de satisfaire a toutes ces nouvelles spécifications.
L’architecture traditionnelle utilisant un convertisseur simple rampe par colonne de la ma-
trice de pixels est incapable d’atteindre des vitesses de fonctionnement plus élevées. Le choix
d’une architecture de conversion plus rapide pour une implémentation sur plusieurs colonnes
peut donner lieu a un systeme avec un fort potentiel d’intégrabilité.

Le standard de la vidéo en haute définition spécifie une résolution de 10 bits pour le conver-
tisseur. Dans cette these, nous ciblons une précision de 12 bits dans le but de ne pas étre
limité par le niveau du bruit et pour avoir une marge pour des corrections additionnelles.

Dans les capteurs d’image CMOS, le niveau du bruit dépend de 'amplitude du signal utile,
d’oti la particularité du convertisseur proposé : la résolution varie en fonction du niveau du
bruit du signal a convertir. Pour les signaux de faible intensité, la résolution est de 12 bits,
et pour les signaux de valeurs plus élevées, une résolution pseudo-12 bits est sélectionnée.

Un CAN a approximations successives est proposé, il traitera les données de 32 colonnes de
la matrice de pixels. Pour une fréquence de fonctionnement de 8.33M Samples/s correspon-
dant a 30 images par seconde, la puissance consommeée indique que ce convertisseur peut étre
implémenté dans des dispositifs mobiles. Le cceur du CAN est un convertisseur numérique
analogique (CNA) a redistribution de charge de 9 bits utilisant des capacités métal-métal.
Le dimensionnement des capacités et le respect des considérations d’appariement ont été les

étapes les plus critiques dans le processus du design et du dessin de masques.
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Résumé

Les résultats de simulations sont prometteurs, les valeurs récupérées pour les erreurs de non-
linéarité sont limitées entre 0 et 1LSB pour 'INL et —1LSB et 1.1LSB pour le DNL. Le
convertisseur a un SNR de 71.5dB, un ENOB de 11.3bits et un FOM de 3.339fJ/conv.

Mots clés : Capteur d’image CMOS, Bruit du pixel, Convertisseur Analogique Numérique
a Approximations Successives, Convertisseur Numérique Analogique différentiel a redistribu-
tion de charge, Bruit kT/C, Capacités & doigt type métal-métal, Comparateur dynamique,
INL, DNL, SNR, ENOB, FOM.
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