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1. Présentation générale du systeme supportant le projet :

Un agitateur orbital

1.1 Analyse de l'existant :

Le laboratoire de SVT du lycée Sembat utilise des algues qui doivent étre conservées
dans des boites de Petri qui nécessitent une agitation permanente. Une agitation
circulaire est inappropriée il faut donc avoir une agitation en X et en Y d’ou l'agitateur
orbital.

1.2 Expression du besoin :

L'agitateur orbital est indispensable a la conservation des algues d'un laboratoire de
SVT.

Les réglages nécessaires sont : réglage de la durée d'agitation, de la vitesse de rotation.
Un affichage de la vitesse (en rpm répétition par minute), du temps programmé , du
temps restant est nécessaire.

Le systeme sera aussi contrdlable a distance afin de lancer I'agitateur depuis un PC relié
sur le réseau du lycée.

La constitution de fichier Log permettra un suivi de la maintenance du systéme.
Caractéristiques détaillées :

poids a agiter : 2,5kg

Mode : 2 : continu ou minuté

Affichage sur écran LCD en continu du temps de la vitesse de la durée.
Puissance du moteur 30W.

Un serveur web embarqué permettra de contréler le systeme a distance (wifi ou
Ethernet a définir)

Rotation : 100 a 800 rpm (répétition par minute),
diameétre orbitale de 4mm (réaliser par une came spécifique non fabriquée par les SN).

Utilisation d'un moteur Pas a pas afin de se passer d'une régulation de vitesse.
(Controle par pont en H)
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2. Présentation du systeme

Exemple de systeme final

2.1 Diagrammes SysML

2.1.1 Diagrammes de cas d'utilisation

uc [Modéle] Model| agitateur urb'rtallJ

P
Laborantin — —————___|

Agitateur orbital

'-—-.___________7/"'----__ i E
Regler la vitesse .
sincludes —

— ——___ wincludex

—
7~ Réagler le temps de
| fonctionnement

o

wincludexs
s

Fd
Id

——

Maintenance

Supervisericontrdler a
distance

/ Produit 4 agiter
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2.1.2 Diagramme de définition de bloc :

bdd [Modéle] Model[ agitateur urb'rtallJ

wsystems E1/E3
agitateur orbital
L parties wblocks
E1E3 commander le moteur
régler la vitesse commander le moteur
ablocks régler le temps de fonctionnement

regler la vitesse et le temps | superviser 4 distance
stocker les réglages E1E3

stocker historique ‘

afficher les informations
£3 horodater E1/E3 «blocks
- afficher les informations

xblocks xblocks
superviser a distance horoadater
‘
E1E3
xblocks
= -
alimenter i

stocker les données

parties
stocker réglages
stocker historigue

2.1.3 Diagramme d'exigences :

req [Modéle] Model[ agitateur urb'rtaly

wrequirements arequirements SETEEDe
Id="1" Id="9" e %
Text = "Plateau de 1,5Kg" Text = "Cout réduit" Text = "Régler la vitesse
facilement par
potentiométre”
|
LR
e ~ gsatisfys
. xsatisfys - ; ~
R ~ E «reguirements ~ .
- ey
Id="5" = ablocks
Id - block: - 1 2 5
i wsatisfyn R Text = "Régler le temps =0 I.S_W”_ Jrégler la vitesse et le temps
Text = "Agitation de type = — = _| commander le moteur .
orbital” | facilement par parties
agitateur Dl'hi‘fﬂii I:I_asg'rtateur orbital potentiométre" s o ateur orbital
i -~
«satlsfyn/
-~
-
arequirements SR Dt [
g== asatisfys Eock 1Iije:t —a‘Re' lage sur écran
Text = "Contrélable & e — = superviser a distance tactile_ ourglegr'nodéle B
distance” parties 2
agitateur orbital : agitateur orbital
= arequirements
arequirements T
s d="7" tisty: stocker les données
1d="g" ) = " asatisfys
= wsatisfyn oada —m | S parties
Text = "horodater lestiches™ £ — — — ho;imster ?;:? li‘:;rsrlonser e s{ucter Lz‘_agtlag_es
. Uil 3 stocker historigue
agitateur orbital : agitateur orbital agitateur orbital : agitateur orbital
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2.2 Diagramme de séquence

UTILISATEUR PIC16F876

Alimentation

Mode Continu ou minuté?

Réponse

Envoi des données

DS1307

Demande de durée si minuté

Réponse

Envoi des données

3 :’ mémorisation et
horodatage

3. Choix technologiques

Les documents techniques des composants utilisés dans le schéma structurel sont dans

Controle du L298 pour
le fonctionnement du
moteur

5 Z mémorisation et
horodatage

Envoi des données

Envoi des données

ESP8266

Envoi des données
par wifi

.

Envoi des données
par wifi

]

L298

le dossier : documents techniques.

Les références données proviennent du schéma structurel présenté ci dessous.

3.1 Contréle du moteur

3.1.1 Motorisation

Le moteur est un moteur pas a pas (55SI-25DAWC 48pas 7,5° 36ohm 300mA) qui sera

contro6lé par un double pont en H (L298). Il est connecté par J3.

La documentation du moteur est dans le dossier : doc. Technique

Il fonctionne en mode moteur pas a pas 2 phases bipolaire.

Les transistors du pont sont protégés par les diodes D2 a D8 et D11.
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3.1.2 Séquence a réaliser :

Le mode de fonctionnement du moteur est le mode pas entier.

PAS ENTIER / FULL STEP

Phase Aa Phase Bb inl in2 in3 in4
brun/rouge | jaune/bleu

+12V 0 1 0 0 0

0 +12V 0 0 1 0

-12Vv 0 0 1 0 0

0 -12V 0 0 0 1

3.2 IHM : interface homme machine
L'interfacage avec l'utilisateur se fait :

par un écran LCD 12C : U5 (BTHQ21605)

un joystick 5 boutons : SW1

un potentiometre de réglage de la vitesse de rotation : RV1

une DEL LED1.

3.3 Mémorisation et horodatage des données

3.3.1 Choix du circuit
Afin de conserver les données et de les horodater le composant U7 (DS1307) est

utilisé.
Quelles sont les fonctions de U7 ?

Quel est le role de P1 ?

Quel est le r6le de X2 ? Justifier sa valeur ?

3.3.2 Test du circuit RTC
A l'aide d'un cdble USB/TTL on observe les printf de débuggage dans un terminal.

Le programme de test lit et affiche les valeurs lues dans le DS1307.
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progranne TPY_RTC_DS1307.c

3.4 Programmation du PIC16F876

La programmation se fait in-situ a l'aide d'un pickit2 a travers le connecteur J2.

La gestion du systeme est confiée a un microcontroleur PIC16F876.
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4. Documents de fabrication

4.1 Schéma structurel
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Dossier Agitateur o

4.2.2 coté bottom
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4.3 Plan d'implantation

SBBEI‘_P\

c12u RE g l:l
—3 x2
[ ]+
L1 8
> sk b w2
5> | H‘;
= ! o of 3 o
; S o
[k @ ———
@ - . Kt R2
|:|‘! I:I J1 TX PIC
5. Nomenclature
Catégorie Quantité Références Valeur
Capacitors 2 C1-C2 1nF
Capacitors 2 C3-C4 33pF
Capacitors 1 C5 330nF
Capacitors 1 C6 100nF
Capacitors 1 C7 47uF
Capacitors 1 Ci2v CONNECTEUR 12V
Diodes 1 D1 BZX55C3V3
Diodes 8 "D2-D8 D11"
Integrated Circuits |1 Ul PIC16F876
Integrated Circuits |1 U2 ESP8266_MODO01
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Integrated Circuits |1 U4 L298
Integrated Circuits |1 us BTHQ21605V FSRE 12C
COG
Integrated Circuits |1 ue 7805
Integrated Circuits |1 u7z DS1307
Miscellaneous 1 J2 CONN-SIL6
Miscellaneous 1 J3 Connecteur Moteur
Miscellaneous 2 J4-)5 CONN-SIL4
Miscellaneous 1 J1TXPIC CONN-SIL1
Miscellaneous 1 LED1 LED
Miscellaneous 1 P1 PILE
Miscellaneous 1 RN1 4k7
Miscellaneous 1 RTI1 LM1117
Miscellaneous 1 RV1 43k7
Miscellaneous 1 Sw1 JOYSTICK 5BP
Miscellaneous 1 SW2 BUTTON
Miscellaneous 1 X1 20MHz
Miscellaneous 1 X2 CRYSTAL
Resistors 2 R1-R2 1
Resistors 1 R4 330
Resistors 1 R5 10k
Resistors 1 R6 100
Resistors 1 R7 680
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6. Colit
Composant Quantité Prix Total
Résistance 4 0,24
Condensateur 7 2,26
LED 1 0,11
Quartz 20MHz 1 1,44
LM7805 1 0,72
DS1307 1 4,19
L298 1 4,28
PIC16F876 1 6,42
Quartz d’horloge 1 0,65
32,768 MHz
Potentiomeétre rotatif 1 3,12
LM1117 1 1,78
Bouton poussoir 1 0,24
Pile Lithium 3V 1 2,29
Diode MURT110 8 0,56
Résistance 2 0,78
Moteur PaP 1 14
Ecran BTHQ 21605V 1 20,17
Diode BZX55C3V3 1 0,16

Total 63,41

7. Schéma de cablage

Alimentation de la carte : bloc alimentation 12V 1A
Carte 'agitateur orbital’

Moteur pas a pas 5551 6 broches : 4 broches sont utilisées (nous n'utilisons pas les
communs (blanc)
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Les phases d'un moteurs sont a cabler sur le connecteur J3 :

J3 J3-1 13-2 J3-3 13-4
Phase moteur |Phase 1A Phase 1a Phase 2 B Phase 2 b
Couleur moteur |Brun Rouge Bleu Jaune

8. Tests et mesures

Test afficheur : ok

Test horodatage : ok

Test rotation moteur : ok

Test modification vitesse par potentiometre : ok
Test mode continu : ok

Test mode minuté : ok

9. Mode en ceuvre de l'agitateur

Brancher sur la fiche jack I'adaptateur secteur 230VAC/12VDC
L'écran s'allume :
Affichage d'une série de triangles permettant de détecter un dysfonctionnement.
Affichage date et heure pendant 10 secondes
si non correct alors réglage date et heure
si correct alors réglage du mode de fonctionnement du moteur
si mode 'continu' choisit alors
démarrage rotation
arrét par appui sur joystick centre.
si mode 'minuté' choisit alors
réglage durée de fonctionnement

démarrage du moteur avec décompte du temps restant
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Mode simple : pas d'option (programme_final _v23.c : fourni)

3
==
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Mode option 2 : mémorisation des réglages et reprise de fonctionnement apres défaut

programme : programme_final_v25.c (non fournit)
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10. Programmation

10.1 Chaine de développement :
CCS PCW ou MPLABX : IDE programmation en C
PICKIT2 : logiciel et matériel de programmation ICSP.

10.2 Fichiers programmes

Voir les fichiers suivants :

Programme Final.c : programme principal
Programme final.h : entéte du programme principal
DS1307_driver.c : driver du composant DS1307.
PCF2119_Driver_LCDI2C.c : driver afficheur LCDI2C

Les différentes versions :

v23 : version simple sans option

v25 : version avec option 2
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