Commande embarquée de
moteurs

1 Prise en main du Microcontroleur
Exemple de gestion du temps reel

Christian Koechli
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Exemple d’application

Commande en vitesse d’'un moteur a
courant continu:

Taches temps réel:

-Régulateur courant
-Reégulateur vitesse
Autres taches:

Acquisition de la consigne de vitesse,
affichage de la vitesse,...



Implémentation

* 1 Interruption rapide (20 kHz) pour le
regulateur de courant

* 1 interruption lente pour le regulateur de
vitesse (1kHz)

« Communication dans la boucle « main »



Modulation a largeur
d’'impulsion : PWM
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Avantages

Nombre limité d’interruptions=> garantie
du temps reel

Régulateur de courant dans interruption
rapide, prioritaire, genérée par le PWM=>
synchrone avec le PWM

Régulateur de vitesse dans interruption
lente mais a temps fixe

Tache non-prioritaires dans main=>
systeme simple et efficace



