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Carte commande moteur pas a pas
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Analyse fonctionnelle

1. Tracez sur le schéma structurel le contour dediforgprincipales.

ANALYSE STRUCTURELLE

Identification des interfaces d'entrées / sorties u tilisées sur le PIC.

2. Faire un tableau indiquant pour chacun des biR@RT utilisé sur le PIC son mode de fonctionnerfemirée
ou sortie)et sa fonctionnalité sur la cartdée pas oublier I'entrée d'acquisition du signal Diidcelle du
bouton poussoir.

Analyse du double CNA
3. Prendreconnaissancde la documentation du NJU39610[@#cuit identique au PBM396Q)our :

» justifiez la nécessité d'utiliser un double CNA
- indiquez le role des entrées : /CS; /IWR; VREF; BO;a D6 d'une part et D7 d'autre part.

« en déduire la résolution et le quantum du ciraligt'il est cablé.

Analyse du driver

4. Quels sont les composants qui déterminent la péded impulsions envoyées sur les phases du niotsute
la génération des micropas. Donnez la valeur de pétiode.

5. Indiquez les différentes précautions prigeer le fabriquant du driver, et sur la cartppur dissiper au mieux la
chaleur.

6. Quelle est la référence du driver utilisé sur tacttire de la lyre d'origine dont le schéma seviealans le
dossier technique ? Comparez sa documentationcallecdu NJM3771D2 et justifiez le choix de ce dern
sur votre carte.

Analyse de la communication série avec la carte « a  ffichage adresse lyre ».

7. Indiquez d'une facon générale la différence enteettansmission synchrone et une transmission
asynchrone. De quel type est la transmission éedreartes « Affichage adredgee »et « Commande
moteur pas a pas » ? La carte moteur fonctiontie-ee maitre ou en esclave ?

Analyse de la structure d'acquisition de la trame D MX

8. Indiquez le réle de UGBSN75176)lllustrez votre analyse par des chronogrammes/qus reléverez sur votre
carte lors des essais avec le logiciel. Vérifieedaformité avec la norme.

Réorganisation de FP4 215



ETUDE DU PROGRAMME = Moteur_Lyret B.mcp

Copier tout le dossier deMoteur_Lyret Bet coller-le dans un répertoire D:/TGEN/groupe...(N du
groupe)/ votre nom.

Analyse logicielle

Le travail qui suit est a effectuer en pilotant unmoteur seul(fixer dans ce cas un ruban
adhésif sur I'axe pour visualiser et mesurer ldstions de I'axe moteur),

Validation de la configuration des bits de Port ave ¢ un outil de programmation graphique.

1. Ouvrir le projet « MPLAB_Moteur_Lyre B ». Les PORASB et C sont ils bien configurés. De plus le CAN
ne doit avoir aucune voie en analogigoe qui configure tout le PORT A en logique)

Visualisation et analyse des pas générés en mode « rotation permanente ».
A noter : le document ANNEXE 1 permet de repogemhesures significatives qui suivent.

2. Lacarte étant en service, appuyez sur le boutasgmir pour commander une rotation permanente deuno
Relevez en concordance des temps les signaux gamei@Al, Signl, DA2, Sign2. Les reproduire sur
I'Annexe 1 et les comparer avec les chronogramméa figure 21. En déduire le rdle des sighaux Bigin
Sign2 pour le driver.

3. Profitez de cette mesure pour vérifier a I'osciltee la valeur du quantum et la reproduire sumléxe 1.
(débrancher le moteur lors de la mesure pour visealun signal non parasit€jomparez avec l'analyse
structurelle.

4. Pour générer les sinusoides en sortie du double, 2BB\valeurs sont converties successivement gueno
un cycle complet d'alimentation des phases, enigetunombre de valeurs nécessaires pour géngneasi
Vérifiez votre résultat en consultant les difféeesbus-programmes qui génerent les pas tels que
« pas_plus_A », « pas_plus_B » ... dans le fichilOT_main_B ».

5. Chaque valeur en sortie du CNA est présente pena@ndurée fixe, liée a la vitesse du déplacemeat'gn
souhaite obtenir. Utilisez la documentation du P&@Qr analyser les sous-programmes « rotation_ peamtaurs
et « tempo » et en déduire la durée d'un pas damsde de fonctionnement. Vos calculs sont-ilsicowfs
avec les chronogrammes de DAL et DA2 relevés petoawnt ?

6. Lors de l'appui sur BRotation permanentejelevez en concordance des temps les signauxégedDAL,
Signl et aux bornes de la phase correspondatiliser impérativement une sonde différentiell®pr ce
signal). Mesurez la durée d'un micropas et comparez avealtul effectué dans I'analyse structurelle. Ces
chronogrammes sont a reporter sur I' Annexe 1.

Calcul des consignes de position et de vitesse.

Le sous-programme « calcul_consigne_position » peda convertir la variable « octet_position » (gst
la consigne de position envoyée par la consoléatpérée dans la trame DMX) en une autre variable
appelée CONSIGNE_POSITION qui représente le nooibdeas a effectuer par la lyre par rapport a la
position d'origine.

7. Pour les 2 valeurs extrémes de « octet_positiaicutez les 2 valeurs correspondantes de la variabl
CONSIGNE_POSITION. Puis calculez les 2 déplacemenriespondants du moteur et de la fgeprimé en
tours) Comparez avec les calcul effectués sur la ysgihe.

8. Modifiez temporairement le programme pour que le déplacement maximum tedasoit de 2,25tours.

Le sous-programme « calcul_vitesse » permet deeconla variable « octet_vitesse » (qui est la
consigne de vitesse envoyée par la console et réaeipgi@ns la trame DMX) en une autre variable appelé
i VITESSE qui est la valeur transférée au sous-pnogna « tempo » pour obtenir la vitesse souhaitée
k|

&
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ANNEXE 1 : Commande micropas

Extrait de la notice d'application AN822 de Microchip : Signaux théoriques d'alimentation des phases
FIGURE 21:

CURRENTS IN STATOR DURING MICROSTEP AND THE RESULTANT CURRENT

Winding A
IPEAK

.. Winding B

Resultant Current
Trajectory

Current

Steps

SignauxDA1, Signl, DA2, Sign2, SignauxDA1, Signl, phase 1,

relevés sur la carte didactisée relevés sur la carte didactisée
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Mesure du quantum en sortie du CNA

Visualisation des micropas
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