



MODULE : RELBOB









REFERENTIEL : B.O. n°8 1992

ELECTRONIQUE : Actionneurs (4)

Actionneurs mécaniques

On utilise l'un au moins des effecteurs suivants : électrovanne, moteur pas ŕ pas, transducteur piézo-électrique, transducteur électrodynamique.

INFORMATIQUE : Interfaçage (5)

5.1 Les interfaces : interfaçage parallčle.



OBJECTIFS :



		L’étude qui suit complčte celle concernant le moteur pas ŕ pas (document OPTO4 95/96).

Nous avions mis en oeuvre un moteur pas ŕ pas de type unipolaire aprčs une étude théorique de son principe de fonctionnement. Nous nous proposons ŕ présent d’approcher les notions physiques ŕ la base du fonctionnement d’un moteur de type bipolaire simplifié mais réalisable par les élčves :

L’aiguille d’une boussole constitue le rotor ; deux bobines avec leurs noyaux constituent le stator.



PREREQUIS :

		- Interactions entre pôles d'un aimant et faces d' une bobine traversée par un courant.

�

		- Principe de fonctionnement d’un relais électromagnétique

		- Numération binaire.

		- Notions élémentaires de programmation.



MATERIEL :

		- Ordinateur PC.

		- Câble parallčle pour imprimante.

		- Modules OPTO4 et RELBOB. 

(2 modčles : RELBOB1 ou sa version économique RELBOB2)

		- 2 bobines avec noyaux�

		- 1 boussole ŕ bain de liquide

		- 2 boutons-poussoir 

		- Alimentation continue  6V



Eventuellement : moteur bipolaire (ŕ récupérer sur un ancien lecteur de disquette 5 "1/4).



ANNEXE :

		- Choix de l'adresse du port parallčle (voir Annexe Générale).

		- Schéma de branchement du module RELBOB.

		- Exemples de programmes QBASIC : listes.

�

PROPOSITION DE DEROULEMENT





I DEUX BOBINES ET UNE BOUSSOLE



1) Exploration de l’espace qui entoure une bobine 	(notion de champ/spectre magnétique)

Expérience avec la boussole :

� INCORPORER CrocodileClipsCircuit  ���

�����











Influence du sens du courant - repérage des pôles N et S de la boussole et de la bobine

2) Comment faire tourner l’aiguille aimantée avec 2 bobines ?

Comment placer les bobines ?

- Les bobines doivent avoir leurs axes perpendiculaires.

- Il faut alimenter les bobines alternativement et inverser convenablement le sens des courants.

schéma ŕ faire trouver sur papier

3) Montage pratique utilisant des relais



Démonstration (professeur) :	« le piano ŕ 4 touches »

Déconnecter OPTO4 et alimenter RELBOB ( + 6 V sur la borne rouge)

Relier respectivement D0, D1, D2 et D3 ŕ la masse au travers d’un interrupteur ŕ poussoir.�(il faut 4 interrupteurs ŕ poussoir)

Jouer la bonne partition ...

Simulation avec Crocodile Clips :

Comment inverser le sens de rotation d’un moteur ?

montage proposé  (  montage 1

inconvénients ?

1) Une sortie binaire ne peut fournir une intensité suffisante pour alimenter directement la bobine du relais

2) Il faut pouvoir arręter le moteur, ce qui nécessite une deuxičme sortie binaire.

montage proposé  (	montage 2									

		montage 1									montage 2

� INCORPORER CrocodileClipsCircuit  ���

� INCORPORER CrocodileClipsCircuit  ���

Remarque : dans cette simulation, le moteur remplace une des deux bobines du montage réel.



4) Conclusion

On peut fabriquer un moteur bipolaire élémentaire avec 2 bobines commandées chacune par 2 sorties binaires.



II COMMANDE DU MOTEUR BIPOLAIRE UTILISANT L’ORDINATEUR 



1) Description - Principe de commande:



Ce moteur nécessite une alimentation, le module OPTO4 et le module ŕ relais RELBOB.

Le module OPTO4 est ŕ relier aux lignes D0 ŕ D3 du schéma ci-dessous



                    �                                                                                L'alimentation de la bobine B1 est commandée par la sortie D1, via le męme montage de commande.

Le sens du courant dans la bobine B1 est commandé par la sortie D0, via le montage de commande connecté ŕ un relais.

Selon le męme principe, l'alimentation de la bobine B2 est commandée par la sortie D3 et le sens du courant par la sortie D2, via le montage de commande.



2) Repérage des positions du rotor (activité pédagogique)



	a) Fonctionnement par pas entier (une bobine alimentée)

Le rotor est repéré dans le sens Sud-Nord.

On peut demander ŕ l'élčve de compléter lui-męme les tableaux.



Position�D3�D2�D1�D0�Nb binaire�Nb décimal��BA�1�1�0�0 ou 1�1100 ou 1101�12 ou 13��DC�0�0 ou 1�1�0�0010 ou 0110�2 ou 6��AB�1�0�0�0 ou 1�1000 ou 1001�8 ou 9��CD�0�0 ou 1�1�1�0011 ou 0111�3 ou 7��Pourquoi certains bits sont-ils indéterminés ?

Les bits D0 et D2 sont indéterminés quand les bobines associées ne sont pas alimentées.

�

	b) Fonctionnement par demi-pas ( deux bobines alimentées )



�

Position�D3�D2�D1�   D0�Nb binaire�Nb décimal��BA�1�1�0�0 ou 1�1100 ou 1101�12 ou 13��B'A'�1�1�1�0�1110�14��DC�0�0 ou 1�1�0�0010 ou 0110�2 ou  6��D'C'�1�0�1�0�1010�10��AB�1�0�0�0 ou 1�1000 ou 1001�8 ou  9��A'B'�1�0�1�1�1011�11��CD�0�0 ou 1�1�1�0011 ou 0111�3 ou  7��C'D'�1�1�1�1�1111�15��

Faire identifier les bobines ŕ l'ohmmčtre.

On peut remarquer que les champs magnétiques s’additionnent vectoriellement.



3) Activités de programmation



- Ecrire un programme qui commande la rotation du moteur pas ŕ pas, en mode par pas entier, avec arręt du moteur quand on appuie sur la barre d’espace.

(Voir programme BIPOLAIR.BAS)

- Modifier le programme en vue d'inverser le sens de rotation du moteur.

- Modifier le programme pour un fonctionnement en mode demi-pas.	   (Voir programme DEMIPAS.BAS)



III SCHEMA DE BRANCHEMENT DU MODULE RELBOB





������������� INCORPORER Word.Picture.6  ���









D0, D1, D2 et D3 sont les 4 bornes jaunes qui peuvent ętre connectées directement aux bornes jaunes de sortie du module OPTO4.

Les bobines se connectent sur les bornes vertes conformément au schéma.

�bobine 1�bobine 2��Alimentation�D1�D3��Sens�D0�D2��					Rappel :











LISTES DES PROGRAMMES



'BIPOLAIR.BAS

'Commande manuelle moteur pas ŕ pas bipolaire

'sur port parallčle

' BRANCHEMENT

' D0 : sens 1

' D1 : alim 1

' D2 : sens 2

' D3 : alim 2

ad = &H378

INPUT"temporisation " ;tempo 		' temporisation entre les pas

CLS

phase = 1

LOCATE 1, 1: PRINT "mode PAS ENTIER - pressez une touche - ESPACE pour arręter"

        DO

                r$ = INPUT$(1)

                IF phase = 1 THEN OUT ad, 8

                IF phase = 2 THEN OUT ad, 2

                IF phase = 3 THEN OUT ad, 12

                IF phase = 4 THEN OUT ad, 3

                phase = phase + 1

                IF phase = 5 THEN phase = 1

                FOR t = 1 TO tempo: NEXT t

        LOOP UNTIL r$ = " "                      'espace entre les guillemets

OUT ad, 0

END

'DEMIPAS.BAS   commande manuelle par demi pas moteur pas ŕ pas bipolaire

'sur port parallčle

' BRANCHEMENT

' D0 : sens 1

' D1 : alim 1

' D2 : sens 2

' D3 : alim 2

ad = 888      ' adresse du port parallele

INPUT"temporisation " ;tempo 		' temporisation entre les pas

CLS

phase = 1

LOCATE 1, 1: PRINT "mode DEMI PAS  - espace pour arręter"

DO

                r$ = INKEY$

                i = 1

                IF phase = 1 THEN OUT ad, 8

                IF phase = 2 THEN OUT ad, 10

                IF phase = 3 THEN OUT ad, 2

                IF phase = 4 THEN OUT ad, 14

                IF phase = 5 THEN OUT ad, 12

                IF phase = 6 THEN OUT ad, 15

                IF phase = 7 THEN OUT ad, 3

                IF phase = 8 THEN OUT ad, 11

                phase = phase + 1

                IF phase = 9 THEN phase = 1

                FOR t = 1 TO tempo: NEXT t

                i = i + 1

LOOP UNTIL r$ = " "         'espace entre les guillemets

OUT ad, 0

END

� Nous avons utilisé 2 bobines identiques (600 spires) prélevées sur le module Transfo. de chez Electrome 
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