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Lire valeur tension des pixels
Trouver position maximum tache
laser

Calculer I'écart entre position
du max et milieu laser
Commander le servomoteur /
Appliquer la consigne




eV Barrette CCD

64 pixels

Faisceau laser

pixel = photodiode : éclairement converti en tension
Saturation des niveaux de tension, due a l'intensité
du faisceau + lumiere ambiante

Densité + filire absorbant laser devant barrette,
support par impression 3D

Taille de la tache laser ~V5 barrette

Lecture de |a position

SolidWorks



Lecture de la position

® Génération des signaux Clock et S
® Récupération de tension_CCD

e Détermination de la position du max
o Meéthode du max direct
o Deétermination du barycentre
o faire une moyenne glissante de
tension_CCD

> Commander lec servomoteuvrs...




Commande des moteurs

- Commande des servomoteurs a partir de |la position du laser :
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4 Servomoteur : commande par MLI (Modulation de Largeur d’Impulsion)

-90 ° Lne
T |—] ﬂ =>  Programme position laser : écart k en pixel par rapport au centre (-32,32)

= Commande MLI -> commande angulaire

Pignon - crémailliere
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=>  Transformation de mouvement : rotation vers position angulaire

2,25 ms €® V=Wwr —-—->x=0.r+Cte avecr=2cm

+90 ° = - Taille de pixel connue
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=> Commande angulaire -> commande en position



Commande des moteurs

Commande MLI

Commande angulaire 0‘

p

lCommande position x

Ecart en pixel
au centre CCD

32

-32



Correcteur PID

But du correcteur : performances efficaces de I'asservissement

o — P Kp-e(®)
> en précision
> en rapidité
e u e ¢
> en stabilité C_\ ]/ Kif e (t)dt
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Correcteur PID calcule la commande en fonction de: 2000
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> l'erreur (correction proportionnelle) : réaction immeédiate a I'erreur — D

T

> l'intégrale de l'erreur (correction intégrale) : réaction progressive a 'erreur
> la dérivée de I'erreur (correction dérivée) : réaction au changement de I'erreur

F(s)

Process

X(s)

pour I'amenera O

Programmation du PID

Utilisation d'une bibliotheque PID déja existante sur MBED

Prévention du windup pour la correction intégrale

Période de boucle supérieure ou egale a celle de réponse du moteur




Commande moteur corrigée

st e 53 Initialisation P1D
correcteur.setInputLimits(-32,32); //car on Rprend geume entrée l'erreur pour la minimisSsr: X X , ,
correcteur.setOutputlimits (-54,54) ; //gommands MLT du ssrvemensws pour compsnsss i.szzsuz | —»  Indication des bornes de I'écart (entrée) et de la commande
correcteur.setBias(C):; // pas d!g@ffser pour W,'\,W;‘e,m& ( ti )
correcteur.setSetPoint (0) ; //gonsignse : Ieduizre Ll )écark & O sortie
=> Indication de la consigne

/ "W BRESRE ol e . .
servo mot.period ms(20) ; // Initialisation période Initialisation de la commande moteur
servo_mot.pulsewidth us(positionMLI) ; // Inikialisakien en position 0 e 1. .
wait (1) ; => |Initialisation MLI au centre

1 A lsewidth us( itionMLI+100) ; // Inikialisakion en position O T . . . s
A TRSSARAREA g - Vérification que le moteur fonctionne par petit décalage
e el W A iauon R I8 - Temps d’attente pour positionner le capteur

//Commands mRLeux
ecartPixels=32-kmax;
correcteur.setProcessValue (ecartPixels) ; Commande du moteur

ecartMLI=correcteur.compute () ;

Bonirteaml topeni LT (e car il TRl cliRt i e 1 st =>  Récupération de |'écart au pixel central

iE itionMLI<=2250]| itionMLI>=750){ . . . , N .

" i o = (i, ot tame ->  Correction PID qui s’incrémente a la commande en position
servo mot.pulsewidth us(pos):; }

if (positionMLI>=--%50){positionMLI="2%0;} du moteur

LE tposiplotLIe=TS0) tpostELontLI=7503 => Limitations pour récupérer la commande moteur si le

systeme s’emballe

wait (RATE) ;




Synthese

- Lecture de la position ;
- Commande des moteurs ;

- Asservissement PI(D?).



