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 Orientation de l’axe du moteur 

 

 Boussole 

 

 Principe : 
◦ L’axe du moteur devra suivre le nord magnétique 

◦ L’axe du moteur devra suivre une direction voulue 
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 Première étude 

 

 Commande du moteur 

 

 Boussole 

 

 Potentiomètre et CAN 

 

 Timer variable 

 

 Ecran LCD 

 

26/06/2013 3 



Découpage fonctionnel 
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Acquérir les 

données 

Traiter les 

données 

Afficher sur 

un écran 

LCD 

Commander 

le moteur 



Découpage structurel 
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Protocole 

I2C 

Potentiomètre 

« 100 kΩ » 

Micro-

Controlleur 

CAN 

Boussole 

« HMC6352 » 

2 hacheurs 

4 quadrants 

Ecran LCD 

« JM164A » 

Moteur 

« 23LM-C303-10 » 

LEDS de 

contrôle 

Isolation galvanique 

« CNY74-4 » 



 4 quadrants 

 

 Transistors BD 237 

 

 Résistance de puissance : 

  

 

 

 Diodes BY 252 

 

Hacheur 
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 Optocoupleur CNY  74 – 4 

 

Isolation galvanique 
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 Transistor 2N2219 

 

Amplification 
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 Plusieurs modes de fonctionnement 
◦ Calculs réguliers   -> continuous mode 

Plusieurs fréquences : 1Hz ; 5Hz ; 10Hz ; 20Hz 

 

◦ Demande de calcul  -> query mode 

Après une commande ‘A’ 

 

 Plusieurs types de données à recevoir 
◦ Recevoir un angle  -> heading mode 

◦ Recevoir des coordonnées -> magnetometer mode 

◦ Réception sur 16 bits par paquet de 8 bits 

 

Fonctionnement général 
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 Emission 
◦ Start 

◦ Adresse 

◦ Donnée 

◦ ACK ou NACK 

◦ Stop 

 

 Réception 
◦ Start 

◦ Adresse 

◦ Donnée 

◦ ACK et NACK 

◦ Stop 

Protocole I2C 
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 0b00000001 

 

ADCON0 
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 0b00001110 

 

ADCON1 
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 0b00100010 

 

ADCON2 
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 Timer pour 1 ms 
◦ T0CON=0b00010101 

◦ TMR0=0xFFFF – 188 

◦ 348 ms au max 

 

 

 Timer pour 1 µs 
◦ T0CON=0b01010000 

◦ TMR0=0xFF – 5 

◦ 50 µs au max 
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 Envoyer une commande :  
◦ RS = 0 

 

 Envoyer un caractère :  
◦ RS = 1 

 

 Valider un envoi :  

◦ Mettre E à 1 

◦ Attendre 

◦ Mettre E à 0 

◦ Attendre 

 

Commandes 
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0b0001010 

0b0001100 

0b00000001 

0b0000110 
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Partie du sujet Menée par 
% 

Finalisation 
Validée  

(Oui / Non) 
Remarques 

Commande 
moteur 

MEGHNINE / 
REYNOUARD 

95% Oui 

Programmation 
LCD 

DUTEL 100% Oui 

Programmation 
CAN 

MENDES 95% Oui 

Utiliser un 
clavier mais 

plus de 
disponible 

Programmation 
I2C 

DUTEL / 
MENDES 

95% Oui 

Finalisation globale du sujet 95% Oui 
Manque de 
10 heures 
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Nom Parties Traitées Charge en % Remarques 

DUTEL Programmation 25% 
Aide commande 

moteur 

MEGHNINE 
Commande 

moteur 
25% 

Aide 
programmation 

MENDES Programmation 25% 
Aide commande 

moteur 

REYNOUARD 
Commande 

moteur 
25% 

Aide 
programmation 

TOTAL 100% 




