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TS SI P.P.E. Robot suiveur ——
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Mse en ceuvre 3 de ligne Hlikan-
‘ Wcée Polvvalent Etude de la fonction « T raiter  » du robot
Ayece Folyvaien « Mr LineTiny » et comm ande des moteurs avec un
PIERRE EMILE MARTIN . £ , . .
, signal modulé en largeur d impulsion (MLI)
[\
Nom(s) : Classe : Groupe :
Objectifs
Comprendre comment la fonction traiter effectue le réglage de la fréquence de rotation des moteurs.
Proposer un graphe des transitions pour la fonction traiter du robot a réaliser.
Matériel
Robot suiveur de ligne « Mr LineTiny  ». Oscilloscope 2 voies + sondes. Piste.
Documentation
Dossier technique.
Sur le site WebGE a l'adresse http://p.mariano.free.fr/ (rubrigue PPE)
Le présent document et le dossier technique
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A) Présentation du principe de réglage de la fréque

moteurs

nce de rotation des

Chacune des roues du robot suiveur de ligne est éq
continu. La vitesse de chacun des moteurs peut étre

I'autre.

* Présentation

Pour faire varier la vitesse de rotation d’'un moteu
de modifier la valeur moyenne de la d.d.p. présente
par un signal dit Modulé en Largeur d’'Impulsion «

réglée indépendamment de

r a courant continu, il suffit

uipées d’'un moteur a courant

a ses bornes en le commandant

MLI (ou PWM) ».

Génération d'un signal Modulé en  Largeur d’ | mpulsion (principe)
Un signal modulé en largeur d’'impulsion peut étre o btenu a partir d’'un signal
périodique H de fréquence fixe F ok =T k. En effet, en appliquant ce signal a

I'entrée d’'un compteur, on obtient un signal numéri

gue M (codés sur n bits)

capable d'évoluer entre 0 et 2 " — 1. La représentation de M(t) est appelée rampe
numérique . En appliqguant M(t) et un signal constant N(t) (co dé sur n bits) a un
comparateur numérique, on obtient un signal binaire S(t) de période T = (2 n—
1).T o dontle temps't 1 al'état « 1 » est réglé avec la valeur de N. On a ppelle
a=t 4/T le rapport cyclique du signal S(t). On montre qu e la valeur moyenne S moy
de S(t) est égale au produit de maxi -
On donne ci-dessous le schéma de principe d’une structure générant un signal
M.L.I et les chronogrammes de S(t) pour deux valeur s particulieres de N.
Compteur Comparateur MmaxM: onq 4
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M = valeur numérique variable (0 <M < 2"-1) >
. . 0 t
N = valeur numérique constante T
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. <>
Comparateur : si A<B alors S = Spuxi Smaxi z
sinons=0 bl Y IR I EUDERR Y_;
0 T «—T t
H : signal périodique de fréquence F i
|| Smoy =a Smc(x ||
Dans les microcontroleurs, les signaux modulés en | argeur d’'impulsion sont
générés par une structure appelée . Celle-ci répond au principe développé
ci-dessus.
*M.L.I : Modulation de largeur d'impulsion (P.W.M. : Pulse With Modulation)
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e Génération d’'un signal MLI avec le microcontrdleur ATINY26

Le Timerl de I'ATINY26 permet de générer quatre signaux modu Iés en largeur
d’'impulsion.

Il integre un compteur ,des comparateurs et divers registres. En mode M.L.I.

son fonctionnement répond au principe exposé dans | e paragraphe précédent.

TR CoRic T (T s | ¥ | u5 | «——— Résultats des comparaisons

n Q0 =1

T 1 R .
T I Le compteur TCNT1 génere le signal
L ililig - .
Compfe;n'\ | [ ||| [ numérique M. Les r'egls\fr'es OCRI1A et
TENT > Ijl_‘ R LR OCRI1B correspondent @ N. OCRIC permet
4_* _— o— ’ 44:3; de régler My« entre O et 2"-1 (n=8).
| ‘ i OC1A et OCIB correspondent a S.
) v | i i
Comparateurs g | Tmmimmm 1) [rormmemmr || [ | Le Timer 1 contient donc deux structures
+ + + dont le fonctionnement répond au principe
| [ [ exposé dans le paragraphe précédent.
OCR1A OCR1B OCRIC
« Commande des moteurs des robots o
n MOSIDI'SDADCTA) PBO 1 20 [ PAD (ADCO)
Les signaux de commande des moteurs des robots sont MISeCNPICE i
issus des broches PB1 (OC1A) et PB3 (OC1B) du = I S
microcontréleur. Ces signaux commandent des == AT
. (ADCE/XTALZ) PBS (] 8 131 PAS {ADC4)
translstors (Ql, Q2). (ADCSANTOTO) PBE ] 9 12 [ PAB (ADCS/AIND)
(ADCI/RESET) PET L 10 11 0 PAT (ADC&/AINT)

...... ; Les transistors inversent les signaux de
Moter Diiving Seetion commandes OC1A et OC1B.

Ji

Les moteurs sont reliés au circuit des

{HEADER 2 HEADER 2 transistors Q1 et Q2 par I'intermédiaire des
oan K o [ Setor connecteurs P2 et JP3.
GED G:-D
La modification du rapport cyclique a des signaux de commande des moteurs du robot
se fait en modifiant les valeurs contenues dans les registres OCR1A et OCR1B.

n
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| B) Analyse de la solution existante

B1) Activité 1 : Détermination de I'expression de

a en fonction de OCR1x et OCR1C

Objectif _ : Déterminer les valeurs a placer dans les registr
la valeur du rapport cyclique a. Observer le comportement du robot pour les

différentes valeurs de a.

On donne les chronogrammes ci-dessous :

TCNTL 4

OCRIC

OCRIX | .~ | _ ~ |\ _ 2 __Z_}_ _~Z

es OCR1x pour régler

0
ocixt

5v

+V

0
Umof A

5V 1]

>
al L

N /

«—T1 >

Premiére possibilité pour réaliser ce travail : travail non guidé
Q1) Déterminez a=t /Tenfonction de OCR1x et OCR1C avec x = A ou B pa
méthode de votre choix.

Complétez le tableau ci-dessous pour OCR1C = 255.

rla

"

a(%) 10 20 30 40 50 60 70

OCRI1x

Deuxieme possibilité pour réaliser ce travail
Q1la) Exprimez TCNT1 = f(t) pour t

: travail guidé

0[o,T

Q1b) Exprimez t1 = f(T,t") (1)

Qlc) At=1, TCNT1 = OCR1x, exprimez t' =f(OCR1C, OCR 1x) (2)

Q1d) Exprimez a = f(OCR1C, OCR1x) a partir des expressions (1) et

(@)

Q1e) Complétez le tableau ci-dessous si OCR1C = 255 (a
supérieur)

rrondissez a I'entier

10 20 30 40 50 60 70 80

o (%)

90

OCRI1x

n
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Expérimentation
de a

: Observation du comportement du robot pour les di

fférentes valeurs

Ouvrez le projet « 2. CVAVR_robot\robot3\testPWM.prj
valeurs de a et testez-le sur le robot.

. Complétez le fichier avec les

ATTENTION : Lors de la programmation, les cavaliers doivent é
« programmation » comme sur I'annexe 1 du dossier t

Vous effectuerez les tests suivant :
- (1) visualisation des signaux OC1A et OC1B sur un o
avec TP)

- (2) observation de la vitesse du robot pour les dif

B2) Activité 2 : élaboration de I'algorithme de com

tre placés sur
echnique.

scilloscope (a développer

férentes valeurs de a.

mande des moteurs

Objectif : Comprendre le graphe des transitions proposeé et a
moteurs pour que le robot suive la ligne le plus ra

La fonction traiter est présentée dans le dossier t

juster la commande des
pidement possible.

echnique.

Ouvrez le projet « 2. CVAVR_robot\robot3\StayOnLine.
variables CDE_ROUE_D et CDE_ROUE_G et testez le pro

prj. Modifiez les valeurs des
gramme sur le robot.

C) CONCEPTION

Proposez le graphe des transitions du robot a réali

Ser.
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