PPE Pousse seringue


Additif au cahier des charges du PPE Pousse seringue

Génération des signaux de commande du moteur pas à pas

L’étude de la fonction FP3 de la structure initiale du Pousse seringue à permis de d’établir les signaux de commande du moteur pas à pas ci-dessous. (voir TD logique séquentielle et TP3 PS)


Ces signaux ont permis d’établir le graphe des transitions ci dessous.


Dans la nouvelle version que vous étudiez, ces signaux doivent être générés par le programme à implanter dans le microcontrôleur.

L’écriture de la partie du programme permettant de générer ces signaux nécessitent :

- la traduction du graphe des transitions en un algorithme (Algorithme Moteur),

- la génération de la vitesse à laquelle le programme passera d’un état dans un autre. Cette vitesse permettra de régler la période TTH (donc la fréquence FPH) des signaux VPH1, VPH2, VPH3 et VPH4. 

Etude de la structure existante

Avant de passer à la matérialisation de cette vitesse vous devez définir les informations suivantes :

( Quel est le débit minimum que l’on peut régler sur le pousse seringue ?

( A quelle fréquence FPH minimum correspond le débit minimum. ?

( Quelle est la fréquence FPH maximum de commande du moteur ?

( Donner l’intervalle de variation de FPH.

La vitesse à laquelle le programme passera d’un état dans un autre sera obtenue à partir d’une structure particulière du µC appelée TIMER.

Cette structure est un COMPTEUR possédant n bits. Il est donc capable de compter de 0 à 2n-1 . Son contenu pouvant être pré positionné à la valeur V, il sera également possible de le faire compter de V à 2n -1 . Le temps tclk pour passer de V à V+1 étant réglable par programme nous disposons donc d’une temporisation réglable. 

Exemple : si le TIMER comprend 8 bits, si le temps pour passer de V à V+1 est 1ms et si il est chargé avec la valeur 0 alors le temps pour passer de 0 à 255 est de 256ms. Si maintenant le TIMER est chargé avec la valeur 127, le temps pour passer de 127 à 255 est 129ms avec la même base de temps.

Lorsque le TIMER est autorisé à fonctionner, il compte en permanence. A chaque fois qu’il atteint 255 il repasse à zéro. On dit qu’il compte modulo 256. Ce passage par zéro pouvant être détecté par le logiciel (interruption), il nous servira à faire évoluer le graphe des transitions. Le calcul de la temporisation s’effectue avec la relation ci-dessous.

Temp = (2n – V)*tclk
Détermination du nombre de bits du TIMER nécessaires à la génération de FPHmin. 

Le µC utilisé possède 3 TIMER. Deux de 8 bits et un de 16 bits.

Le choix d’une structure se fera à partir de la connaissance de la fréquence minimum des signaux de commande du moteur.

Le problème peut être modélisé de la façon suivante :


( Déterminez n

Calcul de la valeur V à placer dans le TIMER à partir de l’information consigne débit (C_débit) introduite au clavier.

La valeur V doit être calculée avant d’être placée dans le registre du TIMER. Ce calcul peut être extrait de la chaîne fonctionnelle ci-dessous.


( Déterminez V = f(Fquartz, FPH)

Calcul de la valeur de FPH = f(C_Débit)

Rappeler les expressions de FPH = f(C_Débit pour chaque type de seringue 

(voir Annexe 1 )
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