Commande du moteur de la parabole à « vitesse variable »

A) Introduction

Pour augmenter la vitesse de déplacement de la parabole, il est nécessaire d’augmenter la tension d’alimentation du moteur.

Pour ne pas soumettre le moteur à un courant de démarrage trop important la tension à ses bornes sera appliquée progressivement (rampe d’accélération).

Lors de l’approche de la position recherchée, la tension sera diminuée progressivement pour approcher cette position sans la dépasser (rampe de décélération).

A1) Profil de vitesse à appliquer au moteur
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( : vitesse angulaire de la parabole

(1 : vitesse angulaire maximum lorsque le moteur de la parabole est alimentée en 24VCC.
(2 : vitesse angulaire maximum lorsque le moteur de la parabole est alimentée en 32VCC.

      ( (2 = 4/3(1 )
A2) Détermination du gain de temps par rapport à la solution existante 
Hypothèse : la vitesse de la parabole est constante à Umoteur = constant.

Dans la solution existante, la vitesse (1 de la parabole est maintenue constante. L’aire A1 du rectangle t1.(1  correspond à la distance d1 parcourue pendant t1.

L’aire A2 comprise entre l’axe des abscisses et le profil correspond donc à la distance parcourue  pendant le temps t2.

Pour connaître le gain de temps (t1-t2)/t1 entre les deux solutions, il suffit de déterminer 

t2 = f(t1) pour A1 = A2 (même distance à parcourir). 

A21) Exprimez A1 = f((1, t1)


réponse

On pose ta = 0,1t2
(tb-ta) = 0,8t2

(t2 – tb) = 0,1t2
. On néglige le temps d’accostage.

A22) Exprimez A2 = f(t2,(2)

réponse

A23) Exprimez t2 = f(t1)

réponse

A24) Déterminez le gain de temps apporté par la solution 2

réponse

B1) Génération d’un signal PWM

B1) Introduction
Pour faire varier la vitesse de rotation d’un moteur à courant continu, il suffit de modifier la valeur moyenne de la d.d.p. à ses bornes. Ceci peut être réalisé en changeant le rapport cyclique ( (t1/T) d’un signal périodique.


B2) Principe













B3) Réalisation d’un signal MLI avec un microcontrôleur

Dans les microcontrôleurs, la génération d’un signal MLI (PWM) est réalisée avec un timer. Cette structure intègre un compteur et divers registres permettant de répondre au principe ci-dessus. 

Exemple : Timer 1 de l’AT90S8535

B31) Schéma fonctionnel
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B32) Chronogrammes
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 B4) Détermination de ( = f(Mmax, OCR1x)

Pour régler la valeur moyenne du signal présent sur PD4(OC1B) ou PD5(OC1A) il suffit de placer une valeur dans un des registres OCR1x correspondants. On se propose de déterminer l’expression de ( en fonction de la valeur maximum du compteur Mmax et de la valeur placée dans OCR1x.




B41) Donnez l’expression de M = f(t) pour t ( [0, T/2]

réponse :



B42) Donnez l’expression de t1 = f(T, t’) (1)

réponse :



B43) à t = t’, M = OCR1x, donnez l’expression de t’ = f(Mmax, OCR1x) (2)

réponse :



34) Déduire l’expression de ( = f(Mmax, OCR1x) des expressions (1) et (2) 

réponse :

OC1x est un signal TOR compris entre 0 et 5V. Ce signal est utilisé pour commander un moteur à courant continu dont la vitesse est donnée par l’expression suivante :

n(mn-1) = k.OC1xmoy 

avec k = 



B45) Complétez le tableau ci-dessous (Nmax = 255)

	(
	
	
	
	
	
	
	

	OCR1X
	
	
	
	
	
	
	

	OC1xmoy (V))
	0
	7
	12
	17
	22
	27
	32

	n(mn-1)
	
	
	
	
	
	
	


Remarque : Les valeurs de ce tableau seront utilisées par les sous programmes générant les rampes d’accélération et de décélération.
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CMP : comparateur (Si M<N alors S = 1 sinon S=0)
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