MISE EN CEUVRE

— TRAITER : ESP32 WEMOS (EDI MU)
— CONVERTIR : Moteur a courant continu
— DISTRIBUER : L293D (PWM — MLI)

1 — Mise en situation

Sorties

Entrées

5"

Programme
Mu Python

Carte programmable
ESP32 Wemos D1 R32
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o 'L293D Moteur électrique
(équipé d’un pont en H a courant continu
et d’'une MLI)
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2 — Plan de cablage / Montage

Pour plus d’information sur le cablage du L293D, se reporter a la datasheet portant sur lui.

Attention : bien penser a mettre le GND en commun entre la carte ARDDUINO et la pile.
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3 — Programmes

N PROGRAMMIE 1 : « Inversion sens rotation.py »

Ce programme fait tourner le moteur a sa vitesse maximale dans un sens puis dans l'autre avec un délai d'une

seconde entre les deux.

A Ce programme n'utilise pas la MLI. C )
Debut

<~

e broerame ilote ‘ . K Boucle zans fin \
.II !H |..\.|.I- 1 -l m .nll L292D il ur I...I|I n ||I ||I"|:-| tribuer". ‘%7

¢ La PWM nest pas utflisée fci. /Hutatiunmnteur dans un sens/

<]_

iLimentation moteur sur broche 8 du LM292[
le 1'ESP sur broche 16 du L293D
L'ESP commun av ND de L'alimentat 1 motel sur broches 4 et 5
- ::.ul i . mer fon T Ir sur br Attente 1z
sur borche 7 du LMZE

. / Arrét moteur /
# Tmportation des hibilothéques

<]_

<]_

Altente 1z

<]_

/ Faotation motewur autre sens /

<]_

Altente 1z

/ Arrét moteur /

Altente 1z

K Finde boucl )
O

<]_

<]_

<]_

<]_




A PROGRAMMIE 2 : « Trois vitesses.py »

Ce programme fait tourner le moteur a trois vitesses successives différentes pendant des durées données puis

s’arréte, la aussi pendant une durée donnée.

A Ce programme utilise la MLI.

Importation des bibilothequ utile:
machine Pin, PWM
time *

MCC = PWM(Pin(23), 5000)
P Pin( Pin.0OUT ) # broche 25 (D3) sur ESP iblée sur L'entrée 1 (broche 2)
PIN_sens2 Pin(1l7, Pin.0UT) # broche 7 (D4) sur ESP 2 ablée sur l'entrée 2 (broche

Debut

<~

Boucle zanz fin

Y

q_

Sens de ratation 1

<]_

Ratation moteur vitezse 1

h__ﬂ&_ﬁﬂ_a
N I S B O N

<]_

Altente 3=

<]_

/ Fiotation moteur vitesse 2 /

<]_

Altente 3=

<]_

/ R otation moteur vikezse 3 /

<]_

Altente Bz

/ Arrét moteur /

Altente 3=

K p— )
o

<]_

q_

<]_

<]_




A PROGRAMMIE 3 : « Rampe linéaire vitesse.py »

Ce programme fait varier progressivement la vitesse du moteur.

Il 'ameéne d’une vitesse initiale (nulle ou non nulle) a une vitesse finale en suivant une rampe linéaire, sur une

durée donnée.

N Les vitesses initiale, finale, et la durée de la rampe sont paramétrées.
( Drebut )
N Ce programme utilise la MLI. €7
r Boucle 1
G .I I. !I‘| |I2I\.-Ifuml.--I -I I-H||I-- -‘:::II”\ I‘;IIII: \! I ‘Illu.”\‘-l n ‘Il‘-l \Ium"ll: istribuer". Boucle sars fin

 La PUM est utflise Minzt = H_initiale

gy e e uns ~

Calcul temps de pause

ur broche 2 du LM292D
# s du MCC sur broches et & du LMZ93D 47
Boucle 2
Importation d bibilothéeques util T a o
machine Pin, PWM ant que Mins <> MN_finale
tTme 8 %7
# Definition des broches utilisée
(P vttache un objet nommé MCC de type MLI de squence 50( . . .
s o e Incrémentation de Minst
# broche 17 (D4) sur ESP 32 cablée sur 1'entrée 2 (broche T) du v
DéTinition des paramétr le 1a rampe (rég > que 1'on veut)
duree 1.0 # durée de la varfation de vitesse (durée de la rampe) . R
M Hmu_ le ] I\I.--lull Tmage I-I\ \I \I vitesse TnTtT ‘IH de la 1 nlu|jI (rapport cyclique minimal @%) .ﬁ.fflchage rapport C_','C'IE]LIE
N_Tinale 1023 nombre Tmage de 1a > Tinal le la rampe (10232 max) (rapport cyclique maximal 100%)
attention : N_finale doit &tre différente de N_initiale. T

Selection zens 1

~

Réglage witesze moteur
zelon Minzt
T

Ninst N_initfale # initialisation de
pause int (1000 « duree / absfiN_finale N_initialefy # calcul de 1a ée entre changements de rapport cyclique p

MNinst N_finale

", dAnt(Ninst

Attente [pause]

v

K Fin boucle 2 )

vl

Attente Bg

/ Réglage vitezse moteur & 0 /

[ — ]
f«fflchage rapport cycligue = I:I‘f}

Attente 10z

~

Fin boucle 1 )

~

O




