MISE EN CEUVRE

_, TRAITER : ESP32 WEMOS (EDI MU)
— CONVERTIR : Servomoteur (Moteur et pignons)
— DISTRIBUER : Servomoteur (Electronique)

1 — Mise en situation

Sorties

Entrées

Programme
Mu Python

Carte programmable
ESP32 Wemos D1 R32

BP grove

c D'INFORMATION

ACQUERIR | . TRAIrErk | COMMUNIQUER
1

——— '

=~ ALIMENTER |-»{ DISTRIBUER CONVERTIR [ TRANSMETTRE [ AGIR

Servomoteur
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2 — Plan de cablage / Montage

Les servomoteurs de modélisme sont commandés par I'intermédiaire d’un cable électrique a trois fils :
. Masse (GND) : Noir ou Marron

. Alimentation (+) : Rouge

. : Blanc ou Jaune

Alimentation en 3,3V

Dans cette configuration, le

servomoteur est sous-alimenté (3,3V) i
Servomoteur connectée l BP connecté sur

sur le GP1017 (D4) le GPI‘)ZS (D3)

3P connecté sur

le GP1026 (D2)
A Carte shield sur 3,3V (sous peine
de détruire la carte ESP32)
Autres cdblages du servomoteur possibles pour éviter la sous-alimentation
Alimentation du servo en 5V Alimentation du servo en 6V
Fil de pilotage sur le Fil de pilotage sur le
GPIO17 GPIO17

Alimentation entre le
GND et le +5V

Batterie de 6V
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3 — Programmes

Allure du signal de pilotage Position angulaire
L’électronique intégrée au servomoteur analyse le signal 2
MLI envoyé sur le fil jaune (impulsion de durée 1 a 2 0°
millisecondes). La position angulaire de I'axe de sortie du

1.5 ms

servomoteur dépend de la largeur de I'impulsion. Le signal

est répété périodiqguement. C'est un systéme asservi en _‘ —I @ 45°
position.
@ 900

2 m4

Il existe également des servomoteurs dont I’asservissement
est en vitesse.

20 ms

N PROGRAMME 1 : « Servo_BP.py »

Ce programme fait tourner I’'axe dans un sens ou dans I'autre sens selon I'appui sur un BP ou I'autre.

FEEEE Début
# Début Proa. E1
2 Princibal set_semvo
# Ce programme fait tourner un servomoteur ESO sk
= =,
i Cablage calcul du

it , ]
# GPIO 26 (D2) connecté & un BP grove PaTﬂI:e!Eﬁ rapport cyclique
# GPIO 25 (D3) connecté & un autre BP grove por E
# GPIO 17 (D4) connecté au fil de pilotage du 3 | augmsnw' s
# 45V ou +3,3V & raccorder au servomoteur (soif impulsion de 10ps Filtoul ity
# GND a raccorder au servomoteur (soit directen = ;
" Début boucle B port sortie MLI
" principale
‘ Appel set_servo &

from machine import Pin, PWM ‘L Pilotage port ML
from time import * i 7
servol = PWM(Pin(17), 50) $ MLI période 20ms Pause 20ms .
bp 1 = Pin(26€, Pin.IN) # crée une broche 3 =
bp 2 = Pin(25, Pin.IN) # crée une broche Riéduina Affichages

impulsion de 10ps Fin boucle i
duree imp = 1500 principale
def set_servo{duree_imp}:

rp_cyclique = (duree imp / 20000) * 100
N MLI = int((rp_cyclique / 100 )} * 1023)

Servol.duty{N_MLI)

print('duree imp = ',duree imp, '

rp_cycligue = ', rp cycligue, 's Norn ,

while True:
if bp_l.value{) == 1 and duree_imp>1DDD
duree imp = duree imp - 10

if bp 2.value() == 1 and duree imp<2000:
duree imp = duree imp + 10

set_servo{duree_imp}
Sleep_mS{2D)
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N PROGRAMMIE 2 : « Servo_BP.py »

Ce programme fait tourner I’axe d’une position angulaire de départ a une position angulaire finale en un

certain temps.

Cablage

GPIO 17 (D4)

o e R o Lo o e o

ETS

from machine import Pin,

+5V ou +3,3V & raccorder au servomoteur

Ce programme fait tourner un servomoteur ESOSA

Y

connecté au fil de pilotage du servomoteur

PWM

from time import *

servol

= PWM(Pin(17), 50)

# MLI période 20ms =

def rp cy(angle):

temps haut
rp_cyclique

= (2000/180) * angle + 500

= (temps_haut / 20000) * 100

return int((rp cyclique / 100) * 1023)

def
delta =
nb

while True:

servo deplacement (angle depart,

angle fin - angle depart
_iteration =
print('delta=",
angle=angle depart

angle fin,

int(temps deplacement ms J 10)
delta, ' nb iteration= nb iteration)

50Hz sur broche 17

dans un sens puis dans l'autre d'un angle & un autre pendant une durée déterminée

(le pilotage fonctionne avec du 3,3V)
(soit directement par le connecteur grove soit par fil dupont)
GND & raccorder au servomoteur (soit directement par le connecteur grove soit par fil dupont)

(D4 shield base 1)

temps deplacement ms):

e ) (55 )

for i in range(nb iteration): nhwm
angle angle + (delta / nb_iteration)
print('angle=', angle, ' i=', i) ﬁﬂ:ﬁ?ﬁgﬁ >
servol.duty(rp cy(angle))
sleep ms(10) Début poucle \
pringdipale
a4
servo_deplacement (50, 140, 1500) % Dé Appel servo_depl.
Sleep_ms{2DDD) de 50" & 140" en 1,58
servo_deplacement (140, 50, 1000) =
sleep ms(1000) Pause 23
<7
Appel servo_depl,
de 1407 4,50" en 1s
~
Pause 1s
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Calcul angle
& parcour Calcul durée
4 état hgut MLI
Calcul nombre %7
diterations & faire
47 Calcul
rapport cyclique MLI
/ aiﬁchageT a lécran /
= =
position anglulaire Renvoi nombre
= angle qe départ pilotage MLI
Debut Repéter tant gu'on L
n'a pas fini les térations i
rp_cy
Calcul nouvele
position angulaire

Affichage a lécran

(position angulaire, ...

S
Appel
Py

f Pilotage MLl avec la ;r

valeur renvoyée par rp_cy

L_____:;_____J

Pause 10ms

v
Fin de la boucle répéter
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