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NICE COTE DAZUR

Partie 2 (commande microcontroleur)

SAE ROUE

UNIVERSITE =3+
COTE D'AZUR - 2023 - 2024

Objectifs :
e Commander la roue et effectuer tous les tests unitaires

1 Rappel du cahier des charges

le microcontréleur doit au travers une interface série étre capable de :

: Quitter
Menu pour afficher les différentes questions
1)commander avec la poignée la vitesse de la roue

void - consignePoigne() {
consigne pwm = 255 * (Pgaz.read() - gaz_min) /
(gaz_max - gaz_min);

MyPLD.write((int)consigne pwm);

2)commander avec un scanf la vitesse de la roue
Detache la poignée car pas possible de faire les 2 en méme temps
case
ticPoigne.detach(&consignePoigne, TProgressive);
pc.printf("Valeur pwm- {©-255) :"};
VALID PWM.write(1);
pc.scanf(" %d", &consigne pwm);
MyPLD.write(consigne pwm);
break:
case "p":
ticPoigne.attach{&consignePoigne, TProgressive);
break;

3)lire le courant
Calcul de courant

case
current =

((((VIDC.read *.3.3) * (R1+R2) / (R2)) --2.5) f/ B.185)
#F mar\n\r", current);
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4)lire la tension
Lecture de la tension

cCase

Vbat reel = Vbat.read() * 77.5;

of -Vin\r", Vbat reel);

5)lire la température

Calcul de la température
case :

temperature = (VTemp.read * 3.3/ 8.81) - 273.15;
printf("%f degres C\n\r”, temperature);

break;

6)lire la tension fournie par la poignée

7)faire un calibrage de la poignée (min = vitesse nulle et max = vitesse max) dans un fichier texte sur le
LPC1768

ticPoigne.detach();

consigne pwm

MyPLD.writ Jjconsigne pwm);
printf("Mettez la poignee au minimum :
wait(3);

gaz_min = Pgaz.read();
printf("Pgaz_min=%f \n\r", gaz_min);
printf({"Mettez la poignee au maximum- :
wait(3);

gaz_max = Pgaz.read();

printf{"P f \n\r", gaz_max);
FILE *fp = fopen("/local/GRA_INI.txt",

if-(fp-!=-NULL) -{
fprintf(fp, "gaz_min=%f gaz max=%f", gaz min, gaz max);
(fp):
printf(“Fichier ecrit-\n\r");
else-{
printf(“Impossible d’ecrire le fichier \n\r");
I
ticPoigne.attach({&consignePoigne, @.85);
break;

8
9
I

~

lire le frein, I’erreur et la position des capteurs a effet hall
calculer la vitesse réelle
terruptin les capteurs a effet hall et avec un ticker regarder les fronts et ensuite on calcule.

d - speed_mesureament() {

~

=)

tr_min ( jcpt_hall * 68 / 6 / NBPOLES / NEPOLES;

vitesse = (2.8f * RADIUS * tr_min * 3.14) * 60;
cpt_hall = @;

d-hall_cpt(void)-{
cpt_hall = cpt _hall + 1;
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pc.printf({“La e-de la roue est de %.2f m/h » Vitesse);

pc.printf(“La e-de la roue est de %.2f trfs\n\r”, tr_min};
C intf{ " - 4 \r", cpt_hall);

©.158974F
0.789F

28000 .0F
33000.0F

Digitalout
InterruptIn \
AnalogIn

AnalogIn V
AnalogIn VTemp(p19);
AnalogIn VIDC(p28);

consigne_puwm;

Ticker ticPoig

Ticker ticvitesse;

Bloc_IO MyPLD(p25, p26, p5. p6, p7, p8, p9, ple, p23,
p24);

Serial pc(USBTX, USBRX);

LocalFileSystem
local("local”);
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var_field_t tab_balise[10];
giCounter = 8;

#define

CAN- can_port(p3e, p29);
bcan_Active =

frequency = 8;
DigitalOut led1(
LED1);
Digitalout led2(LED2);
Digitalout led3(LED3);
DigitalOut led4(LED4);
n, DataIn;
gaz_min, gaz_max;
Vbat_reel = 8.0;
temperature = @.8;
current = 0.8;
vitesse = 8, tr_min = 8;
cpt_hall = @;
cpt_total - 8, cpt_partiel - @, cpt_total old - @;
gaz_pourcentage = 0.8;
cChoix = @;

consignePoigne(void);

consignePaigne() {
consigne_pwm = 255 * (Pgaz.read() - gaz_min) /
gaz_max - gaz_min);

MyPLD.write consigne_pum) ;

}

Init( 'H
CGI_Function( )
{
current = ((((VIDC.read() * 3.3) * (R1 + R2) / (R2)) - 2.5) / ©.185) * 1008;
temperature = (VTemp.read() * 3.3 / 0.01) - 273.15;
gaz_pourcentage = 160 * (Pgaz.read() - gaz_min) / (gaz_max - gaz_min);
vbat_reel = Vbat.read * 77.5;

ma_chainea[20] - {};

sprintf(ma_chainea, "%.2f",

vitesse);
Html_Patch(tab_balise, @, ma_chaine4);
sprintf(ma_chaine4, "%.2f", gaz_pourcentage);
Html Patch(tab_balise, 1, ma_chained);
sprintf(ma_chainea, "%.2f", current);
Html_Patch(tab_balise, 2, ma_chaine4);
sprintf(ma_chained, "%.2f", Vbat_reel);
Html Patch(tab_balise, 3, ma_chained);

temperature - (VTemp.read() * 3.3 / @.01) - 273.15;
current = ((((VIDC.read *.3.3) * (R1-+R2) / (R2)) - 2.5) / ©.185) * 1060;

TIE_TOUE_202% > Mam.cpp

CAN_REC_THREAD *args) {
iCount, itrror;

speed_mesureament() {

tr_min = cpt_hall * 68 / 6 / NBPOLES / NBPOLES;

vitesse = (2.0f * RADIUS * tr_min * 3.14) * 60;
cpt_hall - @;
}

hall_cpt(void) {
cpt_hall - cpt_hall + 1;
}

Init() {

consigne pwm = ;
VALID_PWM.write(@);
MyPLD.urite
VALID_PWM.write(1);
VALID_HALL.mode (PullUp);
VALID_HALL.rise(&hall cpt);
ticPoigne. attach(&consignePoigne, TProgressive);
ticVitesse.attach(&speed mesureament,
DELTA_T);
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Init lleb_Server(&CGI_Function);

Thread WebThread(Web_Server Thread);

Gen_HtmlCode_From_File(

“/local/pagecgi2:htn’, tab balise,

4);

bCan_Active = 3

Thread CanThread(CAN_REC_THREAD) ;

FILE *file = fopen("/local/.GRA_INI.txt",
"y

if (file ==
printf("Impossible d’ouvrir le fichier \n\r");
gaz_min = Pgaz_min;
gaz_max = Pgaz_max;
}-else
fscanf(file, "gaz_min-%f gaz_max-%f", &gaz_min,
&gaz_max);
fclose(file);
printf("Fichier ouvert \n\r");

pc.printf(* programme scooter mbed \n");

main() {
Init();
while (cChoix != *q" and cChoix != Q') {
printf(" veuillez saisir un choix parmi la liste proposee: \n"};
printf(" p: mode poigne \m\r");
printf(" a: Consigne pum \n\r");
printf; : Calibration\n\r”);
printf(* c: Courant \n\r");
printf : Tension \n\r*);
printf(" t: Temperature\n\r");
printf(” f: Frein\n\r”
printf : Debug\n\r
printf(" q: Quitter \n

printf(" q: Quitter \n");

while (pc.readable() -=

Thread: :wait(18);

pc.scanf(" %c", &cChoix);
switch (cChoix
case 'a':
ticPoigne.detach();
pc.printf("Valeur pwm (8-255) :");
VALTD_PWM.urite(1);
pc.scanf(” %d”, &consigne_pwm);
MyPLD.write(consigne_pwm);
break;
case 'p':
ticPoigne.attach(&consignePoigne, TProgressive);
break;
case 'd':

pc.printf(%.2f\n\r", Pgaz.read());

pc.printf(“La vitesse de la roue est de X.2f m/h\n\r", vitesse);
pc.printf(”La vitesse de la roue est de %.2f tr/s\n\r", tr_min);
pc-printf(“cpt_hall %d \n\r", cpt_hall);

break;
case 'f':

ticPoigne.detach();
consigne_pum = 8;
MyPLD.write( )consigne pum);
printf("Mettez la poignee au minimum :
wait(3);
gaz_min - Pgaz.read();
printf("Pgaz_min=%f \n\r", gaz_min);
printf("Mettez la poignee au maximum : \n\r");
wait(3);
gaz_max = Pgaz.read();
printf("Pgaz_max-%f \n\r", gaz max);
FILE *fp = fopen("/local/GRA_INI.txt",
"w");
if (fp 1= )4
fprintf(fp, "gaz_min=%f gaz max-%f", gaz_min, gaz _max);
fclose(fp);
printf(“Fichier-ecrit \n\r");
} else {
printf(“Impossible d’ecrire le fichier \n\r®);

ticPoigne.attach(&consignePoigne, 0.85);
break;
case 'c':
current =
((((VIDC.read() * 3.3) * (Rl + R2) / (R2)) - 2.5) / ©.185) * 160@;
printf("%f mA\n\r", current);
brazk;
case 'v':
Vbat_reel = Vbat.read() * 77.5;
printf("%f VAn\r“, vbat_reel);
break;

case 't':
temperature = (VTemp.read() * 3.3 / 0.81) - 273.15;
printf("%f degres C\n\r", temperature);
break;

DeInit_Web_Server();

pc.printf(" fin programme scooter mbed \n");

}
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