MRI 3A
Module INFORMATIQUE INDUSTRIELLE 2020-2021

INSTITUT NATIONAL .y .
IN A‘ DES SCIENCES Travaux Dirigés & Travaux Pratiques
APPLIQUEES :
e DELONE Programmation PSoC E FERRERE

TD 2 / Durée : 1h20

1 VARIATION DE COULEUR D'UNE LED RGB EN PWM

Ce projet permet de faire varier aléatoirement la couleur de P
la led RGB de la carte de développement, en modulant par v
Génération
PWM Ifes 3‘co'm posantes Rouge, Vert'et Bleu. ‘ o —
La remise a zéro des compteurs se fait par appui sur le bouton 0 <aléa<255 < Entier V<-0
«rand()%256 » Entier B<-0

poussoir de test SW2.
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Implementation: @ UDB

. , L
Configuration PWM_1 st (@ 5n - 6o Organigramme de I'application
—_ PWM Mode: [Two Outputs =)
Period: |25 2| [Max | Period = 256us
I CMPValue 1: [0 & CMP Value 2: [0 2
CMP Type 1: | Less or Equal v| CMPType2 |LessorEqual v —ree
DeadBand: [Dissbled <] |2 : : 205
Rappel : MLI | -
La modulation de largeur d’impulsions (MLI) permet de faire varier la m”
puissance d’un dispositif électrique. Ici on utilisera la fonction PWM J—U—H—
pour faire varier I'intensité lumineuse de chaque led de couleur. -
Fonction Réle
unint8 PWM_Start (void); Initialisation du timer avec les valeurs saisies dans la boite de configuration
void PWM WriteComparel (unint8 value); Définition de la valeur du rapport cyclique de la sortie PWM1
void PWM WriteCompare2 (unint8 value); Définition de la valeur du rapport cyclique de la sortie PWM2

Travail demandé :
1) Créer un nouveau projet « Activite04 » - architecture du type PSoC 4.

2) Saisir le schéma de I'application.

3) Configurer les 2 Timers en mode 8 bits ainsi que I'entrée PO_7 en mode « Pull-up ».
4) Définir les affectations des broches d’entrées / sorties.

5) Ecrire le programme en langage C correspondant a I'organigramme de l'application
6) Compiler le projet puis transférer le programme dans le PSoC.

7) Vérifier le bon fonctionnement
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On a capturé a un instant donné, les signaux générés sur les leds rouge et bleue de la carte de
développement :

% —i— I 0.52 ms

8) Quelle est la fréquence et le rapport cyclique du signal généré sur la led bleue ?
9) Déterminer la valeur du registre de comparaison du module PWM_2.

Notes :

2 COMMANDE DE 2 LEDS EN PWM

Cette application permet d’indiquer a un
opérateur le bon ou mauvais fonctionnement d’un
systéme a I'aide de 2 leds (verte et rouge).
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La led verte indique le bon fonctionnement en
clignotant toutes les secondes avec une durée
d’allumage de 0,5s.

Schéma de I'application

La led rouge indique un défaut en clignotant
. . Configure 'PWM' @li_hj
toutes les secondes également, mais avec une
durée d’allumage de 125ms. Name: | (N
g VVConﬁgure [ Advanced | Builtn 4 b
On simulera un défaut en appuyant sur le bouton i e 26 s
poussoir de test SW2. |
pwm2 é r
| Implementation: @ UDB
Resolution: @ 8-Bit ©) 168t
PWM Mode: | Two Outputs !
| Period: 255 ¢ Period = Ts
CMP Value 1: 127 = CMP Value 2: |31 2 |
OHP Tie 1 CHP Tipe 2
Dead Band: [Disabled '] 2 :
Datashest ] [ oK | Asply Cancel

Configuration du module PWM_1
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Travail demandé :

1) Créer un nouveau projet « Activite05 » - architecture du type PSoC 4.
2) Saisir le schéma de I'application.

3) Déterminer la valeur du signal d’horloge appliqué au module PWM, les valeurs de comparaison de
chaque sortie afin de répondre au cahier des charges.

4) Configurer le Timer « PWM_1 » en mode 8 bits ainsi que I'entrée PO_7 en mode « Pull-up ».
5) Définir les affectations des broches d’entrées / sorties.

6) Appeler la fonction PWM_1_Start() dans la fonction main() du programme pour initialiser les timers
et générer les signaux MLI.

7) Compiler le projet puis transférer le programme dans le PSoC.

8) Vérifier le bon fonctionnement

Notes :

3 COMMANDE DE MOTEUR PAS A PAS

Principe de fonctionnement :

Ci-contre la représentation simplifiée d’'un moteur a 4 P"Sil”"” /i g g g
pas (4 enroulements). 3 o 11010
Le principe pour faire tourner le rotor dans le sens 5 olof1]o
horaire est d’alimenter successivement les bobines 7 cjojoj1
dans l'ordre A, B, C, D.
. . , , . Position A B C D
Pour le sens antihoraire, c’est I'ordre inverse. 5 T T 1o 1o
En réalité, il existe beaucoup plus d’enroulements a 2 ol 11110
I'intérieur d’'un moteur pas a pas. 6 0j]oj1]21
8 1001

Le systeme que I'on se propose de réaliser dans cette
activité est le positionnement d’une mini antenne
parabolique sur le plan azimutal.

Le systeme doit étre capable de positionner la
parabole juste en lui indiquant la valeur de I'angle en

degré. Le nord étant la référence (0°). > v..low J

(&) (U]
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Le moteur 28BYJ48 utilisé dans cette application est

. . N . | Half-Step Switching Sequence
un petit moteur unipolaire a 4 phases, alimenté en 5V

Lead Wire ---> CW Direction (1-2 Phase)

et comportant 64 pas couplé a un motoréducteur de 42‘:;@ 1121 3| 415161718
rapport 1/64 (voir documentation). 3 Yellow

\ . \ . 2 Pink
La commande du moteur pas a pas consiste donc a lui e -
appliquer une succession de signaux dans un ordre Commande en % pas
bien déterminé
(voir le tableau des commandes ci-contre). L’interface de puissance pour commander le moteur
Le temps minimal d’'une commande entre 2 pas est de est basé sur le composant ULN2003
1ms (temps minimum pour la stabilisation). (voir documentation).
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Travail demandé :

Positionnement mini Antenne
CmdMoteur

Name / Port Pin

Standard

Schéma de I'application

1)

2)
3)
4)

Etant donné les caractéristiques du moteur et du rapport de moto réduction :

& quelle est la valeur de I'angle correspondant a un pas du moteur ?

% En combien de temps obtient-on une rotation compléte de la parabole, si la durée de commande
d’un pas estde 2 ms ?

Ajouter le projet « Activite06 » a I'espace de travail.
Configurer 'UART en 9600 bits/s, 8 bits de données, pas de parité, 1 bit de stop.

Etablir en langage C, le programme permettant de :

< saisir I'angle de rotation dans un terminal

2 mettre le moteur en fonctionnement lorsque I'on appuie le bouton poussoir de test SW2
< arréter le moteur a la position souhaitée

2 allumer la led verte dans le sens horaire de rotation et la led rouge dans I'autre sens
Consigne : La durée de la commande d’un pas est fixée a 2 ms

5) Compiler le projet puis transférer le programme dans le PSoC.

6) Vérifier le bon fonctionnement
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