B

ECOLE POLYTECHNIQUE
FEDERALE DE LAUSANNE

Microcontroleurs pour la commande de systemes mécaniques
Pierre-Yves ROCHAT



rl n c I e ECOLE POLYTECHNIQUE
FEDERALE DE LAUSANNE

* Marquer les positions angulaires

Microcontréleurs pour la commande des systéemes mécaniques | Encodeurs



rl n c I e ECOLE POLYTECHNIQUE
FEDERALE DE LAUSANNE

* Marquer les positions angulaires

Microcontréleurs pour la commande des systéemes mécaniques | Encodeurs



i ] (l)f\.
rl n c I e ECOLE POLYTECHNIQUE
EEEEEEEEEEEEEEEEE

* Marquer les positions angulaires

* Placer un capteur :
-> mesure rotation, vitesse

Microcontréleurs pour la commande des systéemes mécaniques | Encodeurs



i ] (I)fk.
rl n c I e ECOLE POLYTECHNIQUE
EEEEEEEEEEEEEEEEE

* Marquer les positions angulaires

* Placer un capteur :
-> mesure rotation, vitesse

* Placers deux capteurs :
+ mesure du sens
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Un modele est expose
en INF119
(notre salle de TP...)
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Moteur de robot

avec capteurs
magnetique (effet Hall)
utilise sur un robot

pour ce cours

il y a quelques annees...
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Avance Recule
‘ 1 1 | 0 0 0 ‘ 1 1 ‘ 0 X

* 4 combinaisons de X et Y

* 1 état pour chague combinaison

* Le systeme n’a pas de sortie

* Chague transition modifie la variable
de position
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