MISE EN CEUVRE
_, TRAITER : ESP32 WEMOS (EDI MU)

— CONVERTIR : Moteur pas a pas
— DISTRIBUER : Stepper motor driver ULN2003
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2 — Vues de détail

High-power ULN2003 Stepper Motor Driver

5V Stepper Motor 28BYJ-48
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3- Plan de cablage / Montage

IN1: GPIO23

IN2 :GP1005

IN3 :GP1013

IN4 : GPIO12
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4 — Programmes

N PROGRAMME 1 : « MPP.py »

Ce programme fait tourner le moteur pas a pas d’un angle donné dans un sens puis d’un autre angle donné

dans I'autre sens.

L’angle et la vitesse sont paramétrés.

# PROGRAMME QUI FAIT TOURNER LE MOTEUR PAS A PAS 28BYJ-48 #
# DANS UN SENS 20° DANS L'AUTRE SENS #
# ECRIT PAR CHRISTOPHE GRACZYK LE 3/10/22 #

ire de 17ESP32

# dmportation de la bibliothéque relative au harc
from machine dimport Pin

¢ importation de la bibliothéque temps
from time import

# Définition des variables moteur

Pas_par_tour=32 Nombre de pas pour faire un tour de 1'axe moteur (il semble qu'il y ait un facteur 2 par rapport au DT (5,625° /pas
Reduction=1/64 # Rapport de réduction axe moteur axe réducteu

# Définition des angles a parcourir

Anglel=6@ # angle de rotation attendu dans un sens

Angle2=-20 # angle de rotation attendu dans 1'autre sens

N=2 # vitesse de rotation de 1'arbre de sortie en tr/min

# Définition des broches en sortie (& adapter en fonction du cablage de 1'ULN sur 1'ESP32)

IN1 = Pin(23, Pin.OUT) # broche 23 en sortie

IN2 = Pin(@5, Pim.@UT) # Hcodise 085 eanssottde

IN3 = Pin(13, Pin.0OUT) # broche 13 en sortie

IN4 = Pin(12, Pin.OUT) # broche 12 en sortie

# Création d'une fonction qui fait tourner 1'axe du moteur d'un angle donnée en fonction de 1'angle d'un pas et de la vitesse attendue

def rotation(angle, deg_pas, vitesse):
if (angle>0):
sens=1
else:
sens=0

T=int(1000%60/vitesse/360*xdeg_pas) # Calcul de la durée en ms entre 2 impulsions en fonction de la vitesse de rotation attendue

print(1/deg_pas)

Nb_pas_final = abs(angle/deg_pas)
Nb_pas = ©

print(sens)

print(Nb_pas_final)

sleep_ms(2000) # pause

while (Nb_pas< Nb_pas_final):
Nb_pas=Nb_pas+4

print(Nb_pas)

if (sens==1):

IN4.value(®) # Eteint la ph:
IN1.value(l) pilote la phas
sleep_ms(T) # se
IN1l.value(@) # Eteint la phase 1
IN2.value(1)
sleep_ms(T) ause

IN2.value(®) # Eteint la phase 2
IN3.value(l) # pilote la phase 3
sleep_ms(T) pause

IN3.value(®) Eteint la phase 3
IN4.value(1) pilote la phase 4
sleep_ms(T) ause

e

bilote la phase 2

else

IN2.value(®) # Eteint la phase 2
INl.value(l) # pilote la phase
sleep_ms(T) # pause
IN1.value(®) Eteint la phase 1
IN4.value(l) pilote la phase 4
sleep_ms(T)
IN4.value(@) # Eteint la phase 4
IN3.value(l) pilote la phase 3
sleep_ms(T) # pause
IN3.value(Q) # Eteint la pha
IN2.value(1) pilote la phase 2
sleep_ms(T) # pause

se 3

# Programme principal
while True:
# calcul du nombre de degré d'axe de sortie par impulsion

deg_imp=360/Pas_par_tour*Reduction

# Appel de la fonction qui fait tourner le moteu
rotation(Anglel,deg_imp,N)
sleep_ms(2000) # pause

# Af

pel de la fonction qui fait tourner le moteu
rotation(Angle2,deg_imp,N)
sleep_ms(2000) # pause
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