Programmer le robot

Pour des raisons de ressources, uniquement
le bras?2 est pilotable, le moteur 1 peut étre
manipulé manuellement

A. Paramétrez le logiciel arduino :

. lancez le logiciel ARDUINO

. Connectez votre platine arduino au port USB

. Paramétrez le logiciel : outils /type de carte/ choisir uno
outils /port/ cliquer sur le mot « com-- »

B. Consigne question cinématique

* Ouvrez le programme SCARA

¢ Mettez en marche le robot

* Grace au pointeur laser positionnez le solide 1
manuellement selon 81

* Saisissez la valeur de 62 dans le programme sav angle=[160:]  vateur de rangie en
degré
int target_ticks=angle*5;

// init calculs asservissement FID
int erreur = 0; //erreur

float erreurPrecedente = 07

float somme_erreur = 0;

/Definition des constantes du correcteur FID

Float kp = 55
Float ki = 0 laissez ces valeurs
Float kd =0;

* Téléversez le programme _

La manipulation terminée, Eteignez le robot !!



C. Consigne question régulation

Ouvrez le programme SCARA

mettez en marche le robot

Saisissez une consigne d’angle de 20
puis modifiez les parameétres des correcteurs
selon les données du questionnaire

int anglE=IlEU:| valeur de I'angle en

degré
int target_ticks=angle*3s;

/4 init calculs asservissement PID
int erreur = 0; //erreur

float erreurPrecedente = 0;

flocat somme_erreur = 07

JDefinition des constantes du correcteur FID
Float kp = 57
float ki =0
Float kd =0;

Ouvrez le monitor
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Téléversez le programme

Copier le relevé de mesure affiché dans le
monitor

€2 LOMTT | Genuine Unc
ade <SimpleTimer.h>
=Timer timer; 4/ Timer pour €
=mps = 0;

ned int ¢ = 07
it_Moteur = 07
int frequence_echantillonnage =100; // Fré
int rapport_reducteur = 1;
int resolution =360; //résolution du codeuw:

inition des entrées

ink=2;

liml_mot = 8; // Commande de sens moteur, Inj
lim2_mot = 9; // Commande de sens moteur, Inm
vitesse = 5; // Commande de vitesse moteur,

3igne en tour/s
vitesse_cible=6; // Consigne nombre de to

it calculs asservissement PID

Collez les résultats dans un tableur

Faire les graphiques correspondant

La manipulation terminée, Eteignez le robot !!




