NOM & ottt e Prénom : oo

TP TC

Variation de vitesse des moteurs a courant continu
(Fonction hacheur)

Support : Robot moway alecop

Pré requis (I'éléve doit savoir):
- Connaitre le fonctionnement des éléments électriques de base (diode, transistor).
- Comprendre un schéma électrique.

Objectif terminale :
L’éleve doit étre capable d’aprés la documentation technique des schémas électriques, d’expliquer le fonctionnement
d’un hacheur.

Compétence

Matériel :

Ordinateur

Logiciel arduino
Logiciel Flowcode
Logiciel Proteus
Carte arduino méga
Robot moway
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1.

Travail demandé

1.1 Fonction hacheur
e Récupérer le dossier « dossier eleve courant continu.zip » dans doc ressource et exécuter le programme
projetrco.exe

Prénom : oo

http://www.sti2dsinhyrome.fr/doc%20cours/docchaineenergie/chaineenergiepartiel/docchaineenergiepartie1.html

v || » CePC »

Neom

cés rapide

‘ureau

‘Eléchargement: #
AySyncFolder &
locuments

ireative Cloud F #

| | _notes

[ cc3z240mt.dil
[7] frmc240.bp

|| FMXteed240.bpl

+ [@pmos

[T wtiZ20.6p!

*

> d r eleve moteur courant continu > pregramme hacheur »

Modifié le Type Taille

03/11/2018 12:22 Dossier de fichiers

05/04/2016 00:55 Extension de l'app... 1031 Ke
05/04/2016 00:55 Fichier BPL 12239 Ko
05/04/2016 00:55 Fichier BPL 1369 Ko
02/11/2016 13:00 Application 4735 Ke
05/04/2016 00:55 Fichier BPL 10 289 Ko

o Cliquer sur « variation vitesse moteur DC » et remplir le tableau ci-dessous en fonction du pourcentage

vitesse max

Variation vitesse moteur DC

Modification sens rotation moteur DC

tension créte

Moteur pas & pas unipolaire

moteur pas a |

— Alimentation transistor
— Tensicn moyenne

Pourcentage
vitesse max (%)

Valeur tension
moyenne

Durée tension de
créte (C)

Période (T)

Rapport (C/T)

0

20

40

60

80

100
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http://www.sti2dsinhyrome.fr/doc%20cours/docchaineenergie/chaineenergiepartie1/docchaineenergiepartie1.html

NOM e Prénom : ....coceeeveeeeeeeeee e
e Que remarquez-vous entre le rapport C/T et le pourcentage vitesse max

e Déterminer une relation entre la vitesse du moteur, sa vitesse max et le rapport C/T

1.2. Ponten H

e Cliquer sur « Modification sens de rotation DC » et déterminer la valeur binaire des transistors pour chaque
sens de rotation

Q1 =1, lorsqu’il est alimenté

Sens de rotation Q1 Q2 Q3 Q4

Positif

Négatif

e Tracer la circulation du courant pour chague sens et entourer les transistors passant
e Sens positif

1012 ¥ O on

TIP120

Q2
108 1010

TIP120

e Sens négatif

1012 P 0 1011

TIP120

Q2
109 =k 0 1010

TIP120
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NOM : et Prénom @ ....ccoeeeeeeeireee e
1.3. Moteur pas a pas unipolaire

e Cliquer sur « moteur pas a pas unipolaire » et pour chaque vitesse tracer la courbe des tensions
o Vitesse 10%

e Vitesse 30%

e Vitesse 90%
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NOM : et Prénom @ ....ccoeeeeeeeireee e
Moteur pas a pas bipolaire

e Cliquer sur « moteur pas a pas bipolaire » et pour chaque vitesse tracer la courbe des tensions
o Vitesse 10%

e Vitesse 30%

e Vitesse 90%
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Nom : Prénom : ..........
e Que remarquez-vous au niveau des courbes en fonction de la vitesse (qu’est ce qui change et ne change
pas)

1.4 Etude du circuit d’alimentation des moteurs du robot moway

D’apres le schéma ci-dessous indiquer le type d’alimentation des moteurs et I'entourer en rouge (expliquer votre
réponse)

Vde

R8# RE9< :I’ R70 RT1
> RT RT
BCa18-40 40
as

BCB1S40 | i
RT8 Qo o R77 BCB124
ais
L 3
R7 © Ry ua

= FDCB321C

52
d

ut1
FDCE221C

g
1
B
2
|
\‘I_V
a2
82
a1

Ra7

< |MOT_DCH_1

MOT_DCH_D : > MOT_iZa_i MOT_1zQ_(| E

MOTOR DC_DCH
MOTOR DC_IZQ

1.5. Réaliser le montage suivant sur Proteus

LCD1
_________________________ LMOT8L

RESET 0—3‘] RESET PFO/ADCO D?—O ADD apo O—0 1054 ‘ A
PF1/ADC1 Bﬁ—O AD1 ap1 O— 1055 ‘
:— XTALT PFZIADC2 ﬁ—o AD2 an2 O——0) o586 —E
— xTALZ PFI/ADC3 [——) AD3 an3 O—0 1057 ‘ +5V
= FF4/ADCATCK. i—o AD4 an4 O—0) 1058 A —c
1022 {O———— PAQGIADD PFSIADCSTMS [——() ADS ap5 O—0) 1059 ‘
1023 {Or Z? PAT/ADT PFBIADCE/TDO LO ADS 208 O—0 1080 — D
1024 O = PA2IADZ PFTIADCTITDI BG—O AD7 207 O——0) 1ce1 ‘
1025 Or = PA3/AD3 A08 O—-) 1082
1028 O = PASIADS PGOANR :21—0 041 ans Q— 1083 ‘
1027 O = PASIADS PGURD ——0) 1040 AR10 O—0) 1064
1028 O—? PAGIADS PG2ALE LO io3e  AD1 O—] 1085 ‘
1028 C)—’1 PATIAD? PGATOSCE 2—0 ap12 O— 1086 ‘
PG4TOSCT [———-iT) AD13 O—) 1087
1053 O—;g FPBOSSFPCINTO PG5/0C08 ‘—O o4 AD14 O—) iCa2 ‘ D2 C1
1052 {O——=—{ PB1/SCKIPCINT1 AD15 O—0) 1069 DIODEI @Oj) 100n
10851 O—21 FPBZMOSKPCINTZ PHORXD2 O 1017 ‘
1050 O—z FBaMISOIFCINTS PHYTXD2 0 018 1014 O—0 D2
1010 {O——=—— FB4/OC2APCINT4 PH2IXCK2 QO 1015 O RXD2 ‘
on 0_22,; PBS/OCIAPCINTSG PH3/OC4A O o8 1018 Q) TxD2
1012 {O———— PBE/OC1BPCINTE FH4/OC48 ) 107, 1217 O—0) RxD2 ‘
1013 O—Zﬁ PB7/OCOA/OCTCIPCINTT PH5/0C4C LO ce 1018 O T%D1
=i FHAIOC28 ‘2?‘9—0 08 1018 O—) R¥D1 ‘
1037 {O—— FCO/A8 PH7TE f——] 1020 Q) SDA
1038 O—Z PC1/AB = 1021 O—-) sCL ‘
1035 O——— PC2/A10 PJORXDAPCINTE ——) 10151053 O———) S5 RS Q2
1034 0—5ﬁ PC3A1T PJUTXD3PCINTIO B"—O 012 1081 Oy MO=I ‘ 12013 Or—m—_ TIF120
1033 O—: PC4IA1Z PJ2XCKIFCINT 1 g—o 1050 O——0) MISC T
1032 {Op——— FCHA1Z PJBPCINTI2 [———i) 1052 {O——) SCK ‘
1031 O—$ PCBIA1T4 PJ4FCINT13 ngo 101 8:5:8 XD
1030 O—— PCTIAIS PJSPCINT14 TO 100 R¥D ‘ 4
= PJBIPCINT1S TO
1021 0_44 PDO/SCLANTO PJ7 ——0 +5V ‘
1020 O———— PD1/SDAINTT
1018 C)—45 PD2/RXD1/INTZ PKO/ADCE/PCINT18 LC) ADS ‘
1018 0—:‘; PD3TXD1INTS PK1/ADCBIPCINT17 ;‘;;O ADS 1013 ‘
C)—‘u3 PD4ACP1 PK2/ADC10PCINTIE TO AD10
0_49 PDSXCK1 PK3/ADCT/PCINT18 35_0 AD1 ‘
O———— PDaT1 PK4/ADC1ZPCINTZ0 ——— AD12
1038 O—w PD7TO PKS/ADC13PCINT21 g"—C) AD13 ‘
= PKB/ADG14/PCINT22 ;‘;—0 AD14
100 O—E PEQ/RXDO/PCINTE/PDI  PKT/ADC1SPCINTZ3 [—=——) AD15 ‘ x
o1 0—4 PE1TXDOIPDO 35 RESET
{O—— PE2XCKDAING PLOACP4 ‘
105 C)—5 PEOCIAAINT PL1ACPS
102 0—: PE4/OC3B/NT4 PL2/TS ‘ ==
103 C)—E PES/OC3C/ANTS PL3IOCSA -
0—Q PEBIT3INTE PL4/OCS8 ‘
{O—— PETICPACLKOANTT PLSIOCSC ‘
PLE Swi
AREF 0% AREF PL7
5V ] AvCC 105 o—/‘l
Adrrrrrrrrrrrrrr e rrrrrr e P e P el SWLSPDT
SwW2
104 O—f‘
SWLSPDT
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NOM & ottt e Prénom : oo

f\
l collector Cc E
base ——--- B B
| emitter E C
base pin (B) NPN PNP
s
collector pin (C) A
emiter pin (E)

Attention
Transistors NPN

e Pour autoriser le passage du courant du collecteur a I'émetteur, il faut appliquer une tension
relativement positive & la base.

e Surle symbole du schéma, la fleche pointe de la base vers I'émetteur et montre la direction du
courant positif.

e Latension appliquée a la base doit étre supérieure d’au moins 0,6 V a celle appliquée a I'émetteur.

e Le collecteur doit étre plus positif que I'émetteur.

Transistors PNP

e Pour autoriser le passage du courant de I'émetteur au collecteur, il faut appliquer une tension
relativement négative a la base.

e Surle symbole du schéma, la fleche pointe de I'émetteur vers la base et montre la direction du
courant positif.

e Latension appliquée a la base doit étre inférieure d’au moins 0,6 V a celle appliquée a I'émetteur.

e L’émetteur doit étre plus positif que le collecteur.

Réaliser les programmes sur Flowcode ou logiciel Arduino, puis tester sur Proteus

On utilisera deux boutons, Bpl pleine vitesse, Bp2 vitesse moyenne (50%). On affichera l'information sur
I'afficheur.

e Pour cela, on va utiliser la sortie 13 PMW (Digital 13 : carte Mega) et la fonction analogWrite(brochePWM,
127);

const int brochePWM = 13;
void setup()

/lconfiguration en sortie de la broche 13
pinMode(brochePWM, OUTPUT);

}

Le rapport cyclique est défini par un nombre allant de 0 a 255. Cela signifie qu’a 0, le signal de sortie sera nul
et a 255, le signal de sortie sera a I'état HAUT. Toutes les valeurs comprises entre ces deux extrémes
donneront un rapport cyclique plus ou moins grand. Dans notre cas, le moteur tourne plus ou moins vite selon
si le rapport cyclique est grand ou petit. Pour savoir quel rapport cyclique correspond avec quelle valeur, il
faut faire une régle de trois.

o Refaire I'exercice précédent

e On veut commander la vitesse d’'un moteur en utilisant un potentiomeétre
Exemple :
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P999%% .2,
scL

FTRI CABLE

Nty
] @

Prénom : oo

e Réaliser le programme, a fin que la vitesse du moteur soit en corrélation avec le potentiométre.

e On affichera la valeur du potentiométre sur I'afficheur LCD

Remarque :

La lecture analogique nous renvoie une valeur entre 0 et 1023 (soit 1024 valeur possibles). Or la fonction

analogWrite ne peut aller qu’entre 0 et 255 (total de 256 valeurs). On doit donc diviser par 4 la valeur lue sur

le potentiomeétre pour rester dans le bon intervalle, car : 4x256=1024.

Pour flowcode, pour récupérer la valeur du potentiometre, on utilisera la routine getint

Propristé

pot_color_capl

f Propriétés *I:I* Position

71 Composant
% Poignée

=B Simulation

. LT Channel
=-B& Settings

pot_color_capl
Potentiometer (Colour)

0.000000
270.000000
M ooooco
[ | FFFFFF
Maon

An 0

500
VoD
Fosc/ 8
40
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NOM & s

Prénom : oo

Propriétés: Macro

[]:[] Macros H Composants H Simulation f}x Fonctions

I Composants ~
3 pwM1

[ Rs232

[ led_eb0o5

=1 pot_color_capl

----- [1 GetAverageByte

----- 1 GetAveragelnt

<nombre> = Getint()

""" L1 GetVoftage Blocking call to read the ADC

----- 1 RawAverageByte
----- 1 RawAverageInt

----- [ RawDisable

----- [T RawEnable

----- [1_RawSamnleByte &
Paramétres:
MNom laper IExpression

Valeur Retour:{UINT)

= =
| okafdterMsen | [ 0K

|| Annuler |

Pour envoyer la valeur sur le port série, on utilisera la routine SendChar

RS232
f’ Propriétés *I?‘ Position
m
g R5232
RS232

[T Propriétés

=& Comms Settings

E] channel Channel 1
E] paud ... 9600

El pata... 8Bis

E] Retur... 8Bts

i 255

off

B

$PORTE.1
$PORTE.O

RS232
Oui

Oui

64

COM Port
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Propriétés: Macro

Nom Affiché:
| pel de la Routine Composant

[]:[] Macros H Composants H Simulation f}x Fonctions
Iy compaosants

=-E0 PwMl

= R5232

-1 ChangeHWBaud

- Initialise

-l ReceiveChar

-1 ReceiveString

I Sendstring

Ad

- pot_color_capl

Paramétres:

Z, Char ENTIER pot |

“Waleur Retour:

| =
|  OK&EdterMaco | [ Ok || Annuer |

Pour commander le moteur on utilisera la routine SetDutyCycle du composant PMW

PWM1

é& Propriétés "@* Position
g

- £ Poignée PWML
[ Propriétés
=-E& Connections

----- El channel Channel 1
----- €0 Atern... Non
----- £7 PWM ... $PORTB.7
=-E& PWM Frequency
----- [E] period... 255
----- E] presc... 1
----- R Period...  32.000000
----- R Frequ... 31.250000

-] Repre... Digital
[ Displa... 1
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Prénom : oo

Propriétés: Macro

Nom Affiché:

lA\ppel de la Routine Compaosant

[I:ﬂ Macros E:E Composants E:E Simulation fg\{ Fonctions

[y Composants
-0 PwM1
i [ ChangePeriod

-1 SetDutyCycle
¢ [ SetDutyCyclel0Bit
3 rR5232
=-[ led_eb005
#-f0 pot_color_capl

Paramétres:

MNom iaper |Expression

OCTET moteur

B puty

0K & Editer Macro

@)

Annuler

=]

Cing routines composant sont préécrites et permettent donc d'utiliser trés facilement ce composant :
Enable (nldx(OCTET)) : Valide le canal PWM spécifié et lance son fonctionnement

Disable (nldx(OCTET)) : Désactive le canal PWM spécifié.
SetDutyCycle (nldx(OCTET), nDuty(OCTET)) : Fixe la valeur du rapport cyclique (nDuty) du canal PWM
spécifié (nldx). Avec nDuty = 200 => le rapport cyclique = 200/250 = 80%
SetDutyCycle10bit (nldx(OCTET), nDuty(ENTIER)) : Fixe la valeur sur 10 bits du rapport cyclique (nDuty) du
canal PWM spécifié (nldx). Le rapport cyclique varie de 0% (nDuty = 0) a 100% (nDuty = 1000)
ChangePeriod (nPeriodVal(OCTET), nPrescalerVal(ENTIER)) : Permet de modifier en cours d'exécution les
valeurs de Period register et de Clock source (a utiliser avec précaution).

Vous pouvez tester le programme sur Proteus en utilisant le fichier .hex dans le document ressource

Ui » CePC » Datal (G »

» dossier eleve moteur courant continu »

Madifié le Type

/11/2016 12:22

/01/2016 12:44

[ T e T e T e

2
2/01/2016 12:00
.
L
g
L

/0172016 12:24

Fichier HEX

Mom

pide
programme hacheur

I

"1 doc ressource variation de vitesse des m...
argement: i .

g ﬂ moteur courant continu eleve.fcfx

cFolder I | | moteur courant continu.hex I
1ents
re Cloud F

Dossier de fichiers
Adobe Acrobat D...

FlowCeode Project ...

Taille

790 Ko
12 Ko
21 Ko
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e Refaire le montage sur tinkercad

https://www.tinkercad.com/#/

Fabulous Habbi-Amberis

>

v T o« A

Prénom : oo

+

fahij

abcde

Code p Deém
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