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• Lire valeur tension des pixels
• Trouver position maximum tache 

laser
• Calculer l’écart entre position 

du max et milieu laser
• Commander le servomoteur / 
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Lecture de la position

• pixel = photodiode : éclairement converti en tension

• Saturation des niveaux de tension, due à l’intensité 

du faisceau + lumière ambiante

• Densité + filtre absorbant laser devant barrette, 

support par impression 3D

• Taille de la tache laser ~⅓ barrette



Lecture de la position

● Génération des signaux Clock et SI

● Récupération de tension_CCD

● Détermination de la position du max
○ Méthode du max direct
○ Détermination du barycentre
○ faire une moyenne glissante de 

tension_CCD

Commander les servomoteurs...



Commande des moteurs

- Commande des servomoteurs à partir de la position du laser : 

Servomoteur : commande par MLI (Modulation de Largeur d’Impulsion)

➔ Programme position laser : écart k en pixel par rapport au centre (-32,32)

➔ Commande MLI -> commande angulaire

Pignon - crémaillière

➔ Transformation de mouvement : rotation vers position angulaire

◆ V = ω.r  ---> x = θ.r + Cte avec r=2cm

➔ Taille de pixel connue

➔ Commande angulaire -> commande en position



Commande des moteurs



Correcteur PID
But du correcteur : performances efficaces de l’asservissement 
→ en précision
→ en rapidité
→ en stabilité

Correcteur PID  calcule la commande en fonction de :
→ l’erreur (correction proportionnelle) : réaction immédiate à l’erreur
→ l’intégrale de l’erreur (correction intégrale) : réaction progressive à l’erreur
→ la dérivée de l’erreur (correction dérivée) : réaction au changement de l’erreur 
pour l’amener à 0

Utilisation d’une bibliothèque PID déjà existante sur MBED

Prévention du windup pour la correction intégrale 

Période de boucle supérieure ou égale à celle de réponse du moteur

Programmation du PID



Commande moteur corrigée

Initialisation PID
➔ Indication des bornes de l’écart (entrée) et de la commande 

(sortie)
➔ Indication de la consigne

Initialisation de la commande moteur
➔ Initialisation MLI au centre
➔ Vérification que le moteur fonctionne par petit décalage
➔ Temps d’attente pour positionner le capteur 

Commande du moteur
➔ Récupération de l’écart au pixel central
➔ Correction PID qui s’incrémente à la commande en position 

du moteur
➔ Limitations pour récupérer la commande moteur si le 

système s’emballe



Synthèse

- Lecture de la position ;

- Commande des moteurs ;

- Asservissement PI(D?).


