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Contexte

Objectif — Réaliser un banc de test

Les tests aréaliser

e Testenéchelon
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Controéler la turbine

Mesurer force de poussée, intensité et tension

Traiter les données

Sauvegarder et Afficher les données sur une interface graphique

Temps(ms)

e Testenrampe

PVWM (%)

% de la commande
du moteur

% delacommande | ... ... .. ... ...
du moteur

» Temps(ms)

: Tempsentre : Duréedela : Tempsentre : Duréedela :
! deux + commande : deux 1 commande !
. commandes | dumoteur : commandes : dumoteur ;



Hardware

Role dans projet

e Etablir la connexion entre I'arduino et les moteurs.

e Récupérer les informations des moteurs.




Shield Arduino

e ConversionRS232 - TTL

e Valeur ducourant

e Valeurdelatension

e Commande des moteurs
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Conversion RS232 -> TTL
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Courant (ACS713) P [T 5] voo
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Schematique
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CAO et réesultat




Connectique et boitier

Role Iype de connecteur  Quantité Image I
9
Commande moteur Connecteur DIN 3 pins 2 (1/moteur) ,4' /,)

Puissance moteur Connecteur DIN 4 pins 2 (1/moteur) .»’

Connexion balance Connecteur DB9 1 GLUARRAR €

Alimentation Fiche Banane 2
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Configuration

0, 2 et 4 : lecture de la tensions
et des intensités aux
bornes des 2 moteurs

-9
8
7

~6

A 1
E LT

meessessssmmmmmm Port USB : communication

avec le PC

5et 6 : commande des
moteurs en PWM

Oetl:communication

avec la balance
en RS232



Communication avec le PC

Deux types de communication

PC — Arduino Arduino — PC

e Envoidelaprocédure de test o

PC el Arduino

Envoi a interval régulier des données
récupérées lors du test

PC ~<agfmm Arduino
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Communication avec le PC

Réception de la procédure de test (PC — Arduino)

PWM(%)

Informations nécessaires :

% de la commande

du moteur e Typedutest (rampe/échelon)
| > Temps(ms) e Tempsentre 2commandes
‘ : ‘ e Pourcentage ET Durée de lacommande des
- Tempsentre . Durée dela moteurs
deux 1 commande

' commandes | du moteur !
I 1

Commande des moteurs



Communication avec le PC

Réception de la procédure de test (PC — Arduino)

e NZ°detest:Typedetest ET Temps entre 2 commandes

e Couplesdedonnées: Pourcentage ET Durée d'une commande

Couple de données
I

{
O e T T Y U B [ IR B S AT B S N B
t t t t t t
n° de test % de commande Durée de la % de commande Durée de la Autres
(pwm) commande (s) (pwm) commande (s) valeurs
Donnée

Trame de la procédure de test
Délimiteur

| e |
f

Caractére de

fin de trame
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Communication avec le PC

Réception de la procédure de test (PC — Arduino)

e strtok() : Fractionne une chaine de caractere suivant des delimiteurs

LU;10\,\1};[20|,|2J;e

1
10 1
vec_data ’ : [
- 20 | , | 2
vec_data[0] vec_data[1] vec_data[2]
vec_PWMI[0] vec_PWM[O0]

vec_PWM 10 20 [...]
vec_Time 1 2 L.

vec_Time[0] vec_Time[1]

Sauvegarde de la procédure
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Communication avec le PC

Envoi des données récupérées (Arduino— PC)

Groupe de données
I

isooo| .| 285 |

t t

Horodatage Force de
mesure (ms) poussée (g)

Donnée

Délimiteur

|

| 25 | , | 23 | ., | 24 |
1 t ;
Tension Intensité Intensité
des moteurs (V) moteurs 1 (V) moteurs 2 (V)

Trame d’envoi des données

2y
4

Autres
mesures

| e |
a

Caractere de
fin de trame
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Communication avec le PC

Envoi des données récupérées (Arduino— PC)

e Envoi périodique

o  Fonction millis() — renvoie le temps écoulé depuis le démarrage de I'arduino

if((millis() - previous time send) >= time interval send && in command)
{
sendToPC() ;

Appel de la fonction d’envoi des données
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Communication avec la balance

Communication en RS232 — via broches O (Tx) et 1 (Rx)

e Carteélectronique Ar(c)‘l;xig\c; — MAX232 =—¥

Configuration de la balance
e 19200 bauds (Maximum)
e Ordre télécommande (Envoie du poids sur envoi d’'un ‘W)

e Plusdetare automatique

RS232
+10V /-10V
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Communication avec la balance

Trames renvoyées par la balance

Trame renvoyant le poids

13 10
CR LF

32/x 32/x 32/x 32/x 46 32/x 32/x 103 32 32
B/ value | B/ value B/ value | B/ value B/ value | B/ value g B B
: T
Escape ou valeur (10 chars) Point Escape ou valeur Unité 2 Escapes
décimal

Valeurs décimales

Symbole

Trame d’erreur

X

Code d'erreur

13 10
CR LF

‘ e Indique une mauvaise configuration de la balance

|

Caratere de
fin de trame
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Communication avec la balance

Poids récupéré juste avant I'envoi des données (= requéte : ‘W)

e Rienn’est renvoyé au PC — nouvel essai de |la récupération du poids a la prochaine itération

10 chars
|

B / value ‘ B value B value ‘ B / value ’ B/ value ‘ B value g B B CR LE

atoff()

» Poids

Récupération du poids
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Controle des moteurs

ESC — Electronic Speed Control

Moteur
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Controle des moteurs

e Commande en échelon
o Commande — variable time_until_next control

o Arrét — vec_Time (temps de commande)

//CONTROL MOTOR

if((millis() - init_time) >= time until next control && !in command && nb_test==0)
//STOP MOTORS
if(((millis() - previous_time control) >= vec Time[id command]) && in_ command)

Arrét et contréle des moteurs
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Interface

» Balance

:

PC |[e—>

Arduino

Shield

w
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IHM

IHM
Couche Ul
Affichage des données
Lancement des test

Couche Métier
Traitement des données
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IHM

DAO:
e Fonctions de configuration
e Réalisation des tests
Métier:
e Récupération des données
e Calcul sur ces données
Ul:
e Affichage des données

e Sauvegarde

+ WindowsForm

-objetDao | IDao
-Metier : Iidetier

+ButtonStariTest) : vold
+ButtonStariDynamiqueTest() . void

+ButtonSave() ; void
+CreateChar() - void

+ButtonChangeCom(  void
*ButtonChangeSpeed() : void

AN

AN

+1Dao R + Imésier
+SetSpead(int +GetPoids() : Double]
+SetCom(umt +GetTension) : Doublaf]
+GetSpeed() | int +GelPoids(uint) | Double
+GetCom{) : uint +GetTension{uint) : Double
+AddtoDynamiqueMessage(string) +GetCurrentMot! () - Double]
+GetDynamiqueMessage() : string +GetCurrentMot2() - Double]
+ResstOmamiqueMessage( +GefTempo() : Double(]
+DoTestuinD | sring +GelCurreniMol! (uin - Double
7< +GetCurrentMot2(uing) - Double
i +GetPuissanceMat1 () : Double]
<<rpalize>> | +GetPuissanceMot2) : Dauble]
H +GetConso( - Doublel)
+ Dac +GelRalioPP10 : Double]
“op SeriaPort +GetRatioPP2() : Double])
-data - sking +GetConsoRatioPP() : Double]
-_bauds :int $Het0so(Den)
-:com ‘uint +Process(uing
-_message . sting AN
-_DynamiqueMessage : string !
+Dao(uinting <<realize=> |
1
s
+ Matier
-objetDao : IDa0
<Time : Double
-Tension : Double
-Poigs - Double

-CurreniMot! : Double
-CurrentMot2 : Double

*htetern)




IHM

Controls:
e Affichage de la configuration
e Choix/lancement du test

e Enregistrement des données

Test dynamique:
e Préparationdu test

e Lancementdu test

Controls

Communication port : 3

Speed : 115200
Test EGR v
Start test
Filename :
[ |
ICSV v |
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IHM

|
Trame de données
|
f seoo | . | 2 T, s [0 23 0] 24 ]
t t t t t
Horodatage Force de Tension Intensité Intensité

mesure (ms) poussée (g)

Donnée

Délimiteur

des moteurs (V)

moteurs 1 (V)

moteurs 2 (V)

.
7

]
A

Autres
mesures

| e |

f

Caractére de
fin de trame

26



IHM

Affichage:

e Utilisationde chart, item de
winform

e 4 affichage:
Newton / Watt
Newton / Watt global
Newton / ratio PP
Newton / ratio PP global
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Résultat final

Engine test
Port  Speed
Controls

Communication port : 3

Speed : 115200

Test validation turbin v




Conclusion
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