Régie lumiere Dessin au laser TP

Pré-requis Moteur pas a pas, lecture d’algorigramme simple, conversion décimal/binaire, utilisation du logiciel Flowcode

Objectif Justification de la séquence d’initialisation des miroirs
Relever et exploiter les chronogrammes des bits de contrdle d un moteur pas a pas
Mise au point de [’algorigramme d’initialisation de la maquette-projecteur

Situation Activité en individuelle, durée 2h

Ressource Maquette du projecteur laser,
Programme pap2, algorigramme papl, coupleur icd
Bague de butée

Situation, probleme : L ‘animation lumineuse est supportée par projection d’un rayon laser vert animé. Sa déviation hori-
zontale (X) et verticale (Y) est contréolée par l'orientation de 2 miroirs. Voir schémas joints. Quelle séquence indispen-
sable réalise la maquette initialement ?

INE JAMAIS REGARDER DANS L’ORIFICE DE LA MAQUETTE S| LA DIODE LASER EST ALLUME

Séquence d’initialisation
Nous téléchargeons le programme pap?2 et observons le comportement des miroirs. L allumage de la led laser sera pos-
sible si le cavalier JP5 est en position AC et si le poussoir BP2 est enfoncé au démarrage du programme.

1. Lancer le programme avec ou sans bague placée sur la butée Y a droite, et répondre aux questions :

Dans quel sens tourne le miroir de déviation verticale a I'initialisation ? Voir convention des sens jointe.
Que réalise ce miroir a l'initialisation ?

Que réalise ce miroir ensuite ?

Dans quelle direction pointe le rayon laser apres la séquence d’initialisation ?

AN

2. Commenter l'intérét de cette séquence vis-a-vis du lieu ol pointe le spot.

Relevés des bits de commande
Nous gardons le méme dispositif. Nous observons le bus MX. Voir schéma structurel et interprétons les résultats. Le
poussoir BP2 redémarre le moteur X et choisit le sens de rotation.

3. Relever et imprimer les bits de ce bus en concordance de temps. Pour chaque sens de rotation. Voir convention
des sens jointe.

4. Indiquer les valeurs du bus en décimal sur les chronogrammes. MX = <MXD..MXA>

5. Mesurer la durée d’une combinaison. Evaluer la période de rotation du moteur pour un demi-tour sachant
gu’une combinaison correspond a une rotation de 0,9°.

6. Vérifier 'exactitude du calcul avec la maquette. Utiliser le programme chrono si nécessaire.

Séquence de pointage
1l s’agit de mettre au point [ algorigramme pap1 afin de réaliser la séquence dinitialisation. L algorigramme est joint.

7. Compléter le tableau BUS_MX, suite des valeurs a affecter au bus pour obtenir une rotation trigonométrique.

8. Affecter les variables Anx et ANy afin d’amener les miroirs en butée. Le moteur de 200 pas est commandé en de-
mi-pas.

9. Ajouter les blocs nécessaires au pointage du spot au centre de I"écran. Faire constater le fonctionnement.
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Régie lumiere Dessin au laser TP

Commande des moteurs sur la maquette-projecteur

Valim = 12V
A Valim
U2 o Bus Y
VUSB RE3/MCLRVPP U3
RE2/ANTIQESPP 2)§—+_
RE1/ANS/CK2SPP
REQ/ANS/CK1SPP 1 1¢ $ 18 YD
-
RB7/KBISPGD RD7/SPP7/P1D 2 ru g AR
REB&/KBI2/PGC RD6&/SPP&/P1C 3 % - 16 YB
RES/KBI1/PGM RDS/SPPS/P1B A
RB4/AN11/KBIOICSSPP RD4/SPP4 4 4 - 15 YA
PT9 RB3/ANSICCP2VPO RD3/SPP3 -y
34 RB2/ANS/INT2/VMO RD2/SPP2 5 X o 14 XD
F RB1AN1TO/INT1/SCKISCL RD1/SPP1 =y
—— RBO/AN12/INTO/FLTO/SDI/SDA RDO/SPPO ZS -
6 13_XC
13 y
—— OSC1/CLKI
22 RAGIOSC2ICLKD RCTRXIDT/SDO z 4S_ 12 XB
= RAS/AN4/SS/LVDIN/C20UT RCHTX/CK 8 @ 1 XA
= RA4/TOCKI/C1QUT/RCV RCS5/D+VP 30BYGA03
- RA3/AN3NVREF+ RC4/D-IVM
——| RA2AN2VREF-/CVRER RC2/CCP1/P1A ULN2B0
— RA1T/AN1 RC1/T10SI/CCP2/UCE
—2{ raorano RCOM0SOMICKI 12 Bus MX Bus X
PIC18F4550
’7 - - - -
Décomposition fonctionnelle de la conversion, FP5
La fonction principale FP6, Conversion, admet une décomposition identique
Angle o Donnée MX Donnée X Rotation angulaire
i Bus MX Bus X Angle a
Variable AnXE _ Amplification Conve ﬁg
Processeur ULN2803 Moteur X

Convention des sens de rotation
La rotation du miroir solidaire du moteur entraine la déviation du rayon incident d 'un angle 2a

<«

Miroir

Rayon réfléchi o

Rayon incident

oteur
Miroir

Rotation trigo
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Régie lumiére Dessin au laser P
Convention des sens de rotation
Sur la maquette le rayon est d’abord dévié d’un angle 2a puis d’un autre 20
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Régie lumiere

Dessin au laser

TP

Dispositif d’essai

JP5 est placé en position AC pour allumer la led laser : alimentation par secteur EDF

Ne pas modifier ces blocs.
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Algorigramme d’initialisation
Initialisation de la fonction séquencement

Affecter un niveau
bas pour allumer la
diode laser

SequenceBLUS MY 4

SeqT[0] =
Seql(1]=3
=ar 1] s Compléter le tableau
|inlialisaticn angles BUS MX_MY
A = 200
A = 200

cofiguration inkes

Avtonisé
[ebordement d./

T demi pas ppv 10ms

Affecter les variables afin
d’amener les miroirs X et

Tdp =118
Y en butée
|ch:-ix andes H et
A =150
Anfr' =150 Anx, image proportionnelle de

I’angle de déviation horizon-
tale du faisceau est un octet :
valeur comprise entre 0 et 255

Toujours faire suivre ces 2 blocs. | altenie finmouyement

Appeldun..
ACQUIT

repeter boujours

Anx est également le pas du
moteur de déviation horizon-
tale dans lequel on souhaite
orienter le miroir solidaire

Tant que
1
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