CORRECTION FG5_PPE_ROBOT_SUIVEUR_LIGNE : Commande d’un servomoteur

Q1) Source : http://fribotte.free.fr/bdtech/pic/pic_et_servo.html
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La position de l’axe est réglée par la durée de l’état haut du signal t1.
1 ≤ t1(ms) ≤ 2

Q2) 

Q3)	t’=t1/2										(1)

Q4)	 => 							(2)

Q5) 	de (1) et (2) on tire  donc  or  donc 
et 								(3)

Q6)	On sait que TMLI = 1/FMLI donc à partir de (3) on peut écrire
											(4)

Q7)	(°)= 94736.t1(s) – 37,89								(5)

Q8)	de (4) et (5) on tire (°)= 94736. – 37,89					(6)

Q9)	On sait que  et  pour 		(7)
	
	d’où =  pour 						
	d’où  
=>  
=> 
=> 
=>		=>	7,25 ≤ n ≤ 9,56

Remarque :	 	avec 	a : coefficient directeur de la caractéristique =f(t1) dépendant du 
					servomoteur utilisé.
					n: nombre de bits du timer 
					FMLI : fréquence du signal MLI

			



Q10)	On choisit n = 8 et un ATINY13 (Timer 0)

Q11)	d’après (7)  donc pour  et n = 8, , 
fréquence utilisable car comprise dans [50Hz,250Hz]

Q12)	d’après le schéma-bloc,	 => 
	Fclk_IO_N = 2.(28 – 1).185,75 = 94736Hz

Q13)	d’après le schéma-bloc, FOCnyPFCPWM = 	N.A = fclk/fclk_IO_N

	fclk
	N.A attendu
	N possible
	A possible
	N.A Obtenu

	4,8MHz
	50,7
	8
	8
	64

	9,6MHz
	101,3
	8
	16
	128



	Avec les valeurs retenues ci-dessus :
· FOCnyPFCPWM = 9,6.106/[2.(28 – 1).128] = 147Hz
· r = 94736 /[147.(28 – 1)] = 2,52°

Solution compatible avec r attendu en Q9) 

Q14)	si (ChoixAngle) 	alors Bras  SORTIR
				sinon Bras  RENTRER
	fin si

Q15)	IF (ChoixAngle==1)	Bras = SORTIR ; else Bras = RENTRER ; 

Q16)	d’après (6) (°)= 94736. – 37,89 
donc 	OCROA = [(°)+37,89]  / r 

soit 	OCROA = [(°)+37,89]  / 2,52

Q17) 
	(°)
	0
	45
	90
	135
	180

	OCR0A
	15
	33
	51
	69
	86




Q18)	#include <tiny13.h>
#define BRAS 		0CR0A
#define Choix_Angle 	PINB.3	// RENTRER = 0°	SORTIR = 90°
#define RENTRER		15	
#define SORTIR	51	
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