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D2C UC-géneral

package Cas d'utilisation[ @ D2C UC-général U

Drone didactique contralé "D2C™
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developpement
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IUzeCaze Number=1.1.1}

xo X

4 utilisateur ? Eléve cortrile-

commande

LY
N gincludes 7
b #
> /s

3 Professeur @des travaux pratiques




Exigences-ingénierie

req [Paguet] Exigences-1C [ Exigences-ingénierie U

reguirements

Permettre de tester des
lois de contdle-commande

zphysicalRequirement:
recevoir les programmes

ld="11"

Text="les programmes seront réalisés
encode C++ avec les outils de codage de
Microchip etirmplantés dans un
ricrocantdleur DsPic"

ld="1"

Text="permettre
limplantation et le test de
différentes solutions de
programmes pour la
gestion de la boucle
d'asservissement de
tangage d'un drone"

gphysicalRequirement:
réaliser le mouvement de tangage

L

d="q 2
Text="Le mouvement de tangage sera
réalisé avec deux des moteurs du drone,
placés sur un balancier pivotant sur un
At

arefings

srequirement:
mesurer le mouvement de tangage

ldi=2E3Y

Text="la mesure du mauvement de
tangage sera réalisée avec |a centrale
inertielle du drone :

accélérometre + gyrométre”

srefines

reguirements
valider la mesure du tangage

ld="1.4"

Text="un dispositif de masure de
l'angle de tangage devra &tre placé en
complément de la centrale inerielle de
fagon & valider les informations de
celle-ci

srefines

sphysicalRequirement:
orientation

Jld="4"
Text ="l'axe de pivotement est harizontal ;
les moteurs sont orientés vers e haut'

«physicalRequirement:
matériel

Id="3"
Text="accélérometre : ADXL322 - Analog
Dewices

gyrormétre ; MLU< 30609 - Melexis"

<perfarmanceRequirement:
frottement

fd="11"

— —|Text="le dispositif ne devra pas

apporter de frotterment dans la rotation
du balancier




Exigences-pedagogie

req [Paguet] Exigences-LC2[ xigences-pédagogieu

srequirement:
respecter les régles de
srequirements sécurité

permettre I'a r_rlan_ipulation ld="10.4"

po#;:;zapllrmzré:e srefines _ — — — -Tt?x‘t:."l'es regles de

—— alTiE e D securité applicables aux
ld="10" N matériels en milieu scolaire
Text="I'eléve devra pauvair devront étre respectées”
manipuler en toute sécurité
pour lui-mérme et pour le
matériel, selon les
directives proposées”

reguirements sreguirements requirement:
manipuler & partir du manipuler & partir de réaliser la progr
pupitre I"ordi
ld="10.3" ld="10.1" &ve devra pouvair
Text="I'"8léve devra pouvair Text="I'"2leve devra pouvair réaliser aa propre
réaliser des commandes commander e drone programrmation sans
depuis le pupitre” didactique depuis madifier le cormporternent
™ I'ordinateur par la liaison de base du systéme”
 asalisfys LEE ———T%
A f t\ ™ ésaﬁsfy» «Satlsfy»r \
N
shlonke ik blocIk -
areguirements logiciel "bord™ srequirements Iog?:iel ":ol“ I M:tlah |wsatisfys
piloter en boucle ouverte ajuster les parametres - Sateflow \
Id="10.3.1" ! : !
Text="I'8léve aura accés 4 t="léléve devra pouvoir \
des commandes pour choisir les stratégies de .
gérer lavitesse de chagque pilotage et régler les shlocks
maoteur parametres (PID) de chague interfece de
boucle (vitesse et pasition) " programmation
Arduino
srequirement: gt eeny
piloter en boucle fermée SCQUEEIFIE e informations
RSl 1IEje>:<t—1?I.'1éi§\na ourra
Text="une commande devra accé?ﬁer N toutgs s
gérerla puissance des moteurs T e ran
et une autre l'inclinaison de a 3 A , P
tangage" micro-contrdleur”




Définition des Blocs
D2C

bdd [Paguet] Diagrammes structurels [ Défintion des Blocs D2C U

ssystems

Drone Didactique D2C

ssubsystems ~azubsystems
structure matérielle structure logicielle
pozsibilité de
programimation
shlocks pour les Eléves
Arduino-Box
zolutions de
progratmimation
=électionnables, mais
non modifisbles par les i .
shlocks “eblocks gleves ahlcke
St - < “bord™
chiassis balancier
interface de
ehlocks pilotage et _
PC: d'acuisition = ke
ordinateur =al
de bureau




motorisation

ibd [Block] motorisation | mmorisaﬂon U

PPM_D

PM_G

: contréleur-G

itesse_rot

pulse_G

i capteur-G

E_PPM_D

Signal_pulse_G

: balancier

: contréleur-D

B = P D

Force x Vitesse air |

Angle-tangage

Couple x vitesse_rot

Witesse_tat

Angle_tangage

5

Yitesse_tangage " 3

Vitesse_tangage

pulse_D

Signal_pulze_D




carte "mesures"”

ibd [Block] carte "mesures”

: Environnement I

[

[ carte "mesures” U
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»
>

Inclinaizon
E‘:l Anﬁle tqgﬂaae

: connecteur CM
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carte "pupitre"
£l i
= n i " =" " o "
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il il
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SEQU Diodes-
microcontroleur-dsPiIc

sd [Interaction] SEQU Diod: sPic | [ffi SEGU Diedk o DH:J
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i I I I I
! | | | 1 1 I
| " i i i | | i
| d:miseenservice | i | I I !
|3 alumagre clignatant 2: alumage ! ! ! !
i | I i
I I I I
deéverrouillage ARL I, { ) 4 ,
| [oomui sur 1" AL 4 configurati i | | i
i : ipuration
! siod "progr. prét o ! ! ! ! ! !
; | i | ' | |
k i I i | | i
i 5 allumagd | | 1 1 !
! & | | | |
1 T | | i
| ! !
| ! L
I 10: configuration |
| registres :
I
i
i
I |
B il
i 11: extinction dipdle 2
! T
I
I
| |
i
| 12: calibration capteufs L
I
I I
k i I
I i I
{ 13 extinction diode 3 |
i
| 14; sitente potertio | !
! “meteur gauche” | I
! A zér0 i I
i I u
! i i H
I i i i
i
i i I |
i i i
! U | | |
! | I I I
i 15: potentio gauche) “commands moteurs” 3 zéro L ] | !
| 16 allamage fixe 1 17: extinction dlode 4 !
T ] ]
i i I
alanage fixe | | |
h diocie "rogr. prét” | | | U
i i i '
I
! o0p I I I 1
i I I I
i visu i I I I
| tangage] ! ! i !
B T
! [ate ] ] 18 alumage diodz 5 !
! 9 T T T
| LT,%,?E]E i ! 18 exdinction diode 8 !
i | | |
! I I I I
I I I I
| i | I |
5 I I i 1
[ | R S — e i R ol TIPS
i [tanuage | | 20; alumage diode & | I
1 2 gauche]
I ! 21} exdinction diode 5 | \
T T T
i i i i |
I I I I I
I I I | i
! | | | | |
! ] | i i | ]
I
T T T T T T
I | | i | | |
1 L -l i i i | | i
i i ] | i i I I |
J i i I I i | | I




SEQU Mise_en_service




diagr_ Etats:
commande_ bloqueur
1

("stm [Maching & Etat] diagr_Etats | commande_blogueur_1 [ disgr_Ftats : commande_blogueur_1 U

Le bouton de
commande du
servo-moteur

blogueur peut
avoir &te
positionné dans = ]
nlimporte laguelle
des trois positions
[borne_1 ==1 && borne_2 ==10] )(‘ [horne_1 ==1 && barne_2 ==1]
=
|' TANGAGE BLOQUé | TANGAGE LIMITé TANGAGE LIBRE
do Fservo_blogueur = 135 do Jfservo_blogueur = 90 do fservo_blogueur = 45




diagr_ Etats:
Initialisation

(‘stm [Machine & Etat] diagr_Etats © intialization [ ciagr_Etats . initislisstion U

PHASE_1

[ELIGHUTEMEHT DIODE "progr prét” ]

PHASE_?
[ ALLUMAGE FIXE DIODE "progr prét” ]
{ TANGAGE BLOQUé& J Eosr e pmce gmone g g s ERSEL FRSEL be
after(3see) "commande mateurs" & 0 ?

e [ : diagr_Etats : commande_bloqueur 1 ]

vérification stabilité GYROMETRE

[ CALCUL et MEMO valeur moyenne GYRO ]

| PILOTAGE l

l CALCUL et MEMO valeur moyenne ACCELERD ]

L




logiciel "bord"
modifiable-integrateur

“act [Activité] logiciel "bord" modifiable-integrateur [ logiciel "bord" modifiable-integr ateur U

®

initialiser la
wariable du

réalizé & la mise
“len service

résultat: A=0

A
attendre la durée de
la période
d'échantillonnage : Te

I

|

A |
acquerir la

grandeur de [

vitesse : omega | |

I

|

houcle zans fin

A
[ effectuer le calcul

d'intégration : [
A=A +omega.Te

|

I

I

borner le

résultat |
: I

I

)
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