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La commande de moteurs pas a pas a l'aide d'outils de saisie de

donnees sur PC

1.0 Introduction

| arrive souvent que les processus de saisie de données
impliquent divers types de commandes d'appareils. Cepen-
dant, les logiciels de saisie de données les plus courants
n'incluent pas de pilotes de commande d'appareils ou de dis-
positifs en option qui soient polyvalents. L'utilisateur doit alors mettre
au point I'interface de commande en fonction de I'application qu'il veut
réaliser. Cet article décrit deux méthodes mises au point a la Florida
Institute of Technology permettant de piloter un moteur pas a pas en
employant la trousse de saisie de données trés connue LabVIEW 5.0 et
un port paralléle ou un port d'E/S numériques courant d'une carte de
saisie de données. La premiere méthode utilise un port d'E/S
numeériques d'un module de saisie de données SCX1-1200 de |a société
National Instrument. L 'autre méthode emploie le méme logiciel, mais en
compilant le code source externe (en C++), et pilote le moteur a partir
d'un port paralléle. On peut utiliser le code source employé dans la
deuxiéme méthode pour piloter le moteur de fagon autonome, sans
passer ni par une carte ni par un logiciel de saisie de données. Avec
I'aide du module de conversion décrit dans cet article, on peut com-
mander la majorité des moteurs pas a pas dusage courant avec
seulement deux fils de signaux numériques et un fil pour lamasse.

On peut utiliser tout langage de programmation, tel le BASIC ou le C,
ou un logiciel de saisie de données, avec des E/S numériques, pour
piloter e moteur.

2.0 Systéme de commande de positionnement

La figure 1 présente le schéma général du systéme de commande de
positionnement. Celui-ci comprend un port de communication
numérique a 8 bits, un pilote ou module de conversion, ains qu'un
moteur pas a pas. On peut utiliser un port paralléle (ou port dimpri-
mante) ou bien des ports d'E/S numériques sur la carte de saisie de
données pour piloter le moteur pas a pas par |'entremise du module de
conversion. On dispose de deux méthodes de communication puisgue
les cartes externes de saisie de données typiques sont interfacées a
I'ordinateur viale port paralléle.

Port de communication numérique

(E/S numériques ou port
d'imprimante

v

Module de conversion

v

Moteur pas apas

Figure 1: Schéma général de la commande de positionnement

Deux fils de signaux numériques et un fil de masse sont branchés au
module de conversion. Un des fils de signaux numériques commande
|'avancement et |'autre, le sens de rotation. Le module de conversion
capte le signal en provenance du port de communication et le convertit
en un séquencement de signaux alimentant les bobines du moteur pour
le faire avancer. Le signal a la sortie du module de conversion est
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The use of LabVIEW is on the increase in universities and indus-
tries especialy for data acquisition and process control.
Frequently, there is a need to develop LabVIEW application soft-
ware to work with foreign hardware, like a Slo-Syn stepper motor.
Unfortunately, smple and clear procedures to develop motion con-
trol routines are not easily available. This paper describes a method
developed to control a stepper motor using the LabVIEW 5.0 soft-
ware and the National Instrument SCXI data acquisition system.

LabVIEW est de plus en plus utilisé dans les mondes universitaire
et industriel, particulierement pour la saisie de données et le con-
trle de procédés. Régulierement, des applications LabVIEW
doivent étre développées pour travailler avec du matériel étranger
tel un moteur pas-a-pas Slo-Syn. Ma heureusement, il n'existe pas
de procédures simples et claires pour développer ces routines de
gestion de mouvement. Cet article décrit une méthode pour con-
tréler un moteur pas-a-pas en utilisant le logiciel LabVIEW version
50 et le systeme de saise de données SCXI de National
Instrument.

acheminé a chacune des bobines (un moteur typigque compte deux paires
de bobines). Les sections qui suivent décrivent en détail le cablage, les
signaux et le code du programme.

2.1 Port paralléle de communication

On positionne le moteur pas a pas en injectant a I'entrée du module de
conversion un signal de données a 8 hits. Pour acheminer les données a
8 bits a un port déterming, il faut spécifier I'adresse du port et un code
hexadécimal a 8 bits. Le tableau 1 présente les adresses des états des
données du port paralléle (ou port d'imprimante) d'un PC.

Tableau 1: Adresses des états des données

No du port Données Etat Command
P (en hexa) (en hexa) (en hexa)
LPT1 378 379 37A
LPT2 278 279 27A

On a utilisé les broches no2 (data 1), no9 (data 8) et no20 (masse) du
port LPT1 (378 hexa) pour envoyer les signaux au module de conver-
sion. La broche no2 commande I'avancement du moteur et la broche
no9 détermine son sens de rotation. On doit noter que n'importe quelle
combinaison de deux broches entre la no2 et la no9 peut servir a com-
mander le moteur. Le tableau 2 donne un exemple de la désignation des
broches du port paralléle. On emploieici la séquence suivante.

e 8lesétats1 et O (labroche no2 au niveau haut et 1a broche no9 au
niveau bas) initialisent un pas en avant (c'est-a-dire dans le sens
horaire).
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e §lesétats1et 1 (lesbroches no2 et no9 au niveau haut) initialisent
un pas en arriere (dans le sens anti-horaire).

e §lesétats0 et O (les broches no2 et no9 au niveau bas) suivis par
les états 1-0 ou 1-0 exécutent le pas.

Ainsi les deux instructions suivantes envoient les signaux au port LPT1
et font avancer le moteur d'un pas (typiguement 1,8 °). Notons que la
commande" '_outp()' " n'est valide qu'en Visua C++ de Microsoft. Les
autres compilateurs peuvent employer une commande différente.

_outp(0x378, 1); représentation binaire de 1 = 00000001
_outp(0x378, 0); représentation binaire de 0 = 00000000

La premiére instruction met le bit 1 au niveau haut, les autres bits (du
bit 2 au bit 8) étant au niveau bas. La seconde instruction met tous les
bits a zéro.

La séquence de ces deux instructions force la bascule a changer d'état,
ce qui fait avancer le moteur d'un pas.

De la méme fagon, |a séquence des deux instructions suivantes actionne
le moteur d'un pas dans le sens inverse (anti-horaire). La premiére
instruction inverse le sens de rotation et la deuxiéme active la bascule et
achemine un signal au moteur.

_outp(0x378, 255);représentation binaire de 255 =1111111
_outp(0x378, 0);représentation binairede0  =00000000

2.2 Le module de conversion

Le module de conversion génére des impulsions au moment ou il recoit
les données de commande en provenance de I'ordinateur. Le front
descendant de I'impulsion d'entrée active le circuit et envoie les signaux
aux deux paires de bobines du moteur pas a pas. La premiére série de
signaux inverse la polarité de la premiére bobine et la deuxiéme série
fait de méme pour la deuxieme bobine, ce qui fait tourner le moteur d'un
pas (1,8 °). Lorsgue le circuit est sous tension, il alimente les bobines
méme si le moteur ne tourne pas. La figure 2 nous présente le schéma
du circuit du module de conversion.

Tableau 2: Branchement et désignation des broches de l'interface paralléle 4 un PC d'IBM (Hall, 1991)

ll)\ll‘?)cc:lee Signal Description du signal Sens du signal

1 STROBE Impulsion STROBE lecture des données IN/OUT

2 DATA 1 Ces signaux désignent respectivement I'information des bits 1 a 8 des données paralléles. | INJOUT
Chaque signal est au niveau " haut " quand ladonnéeest un" 1" logique et au niveau " bas"

3 DATA 2 quand ladonnéeest un" 0" logique. IN/OUT

4 DATA 3 IN/OUT

5 DATA 4 IN/OUT

6 DATAS IN/OUT

7 DATA 6 IN/OUT

8 DATA 7 IN/OUT

9 DATA 8 IN/OUT

10 ACKNLG Un niveau " bas" signale que la donnée a été recue et que I'imprimante est préte arecevoir | OUT
d'autres données.

11 BUSY Un niveau " haut " signale que I'imprimante n'est pas en mesure de recevoir des données. ouT

12 PE Un niveau " haut " signale qu'il n'y a plus de papier dans I'imprimante. ouT

13 SLCT Cesignal indique que I'imprimante est sélectionnée. ouT

14 AOTO FEED XT | Quand cesignal est " bas", I'imprimante fait un saut de ligne aprés impression. IN

15 NC non utilisé -

16 oV Niveau logique 0 -

17 CHASISGND Masse de I'imprimante -

18 NC non utilisé -

19 GND - Masse Masse -

20 Masse -

21 Masse -

22 Masse -

23 Masse -

24 Masse -

25 Masse -
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2.3 Le moteur pas a pas

Le moteur pas a pas est un mécanisme qui positionne des charges en
fonctionnant par incréments (ou pas) de décalage angulaire. Cette rota-
tion pas a pas est réalisée en commutant I'alimentation aux bobines de
facon a ce que les phases du moteur soient activées selon une séquence
déterminée. La figure 3 présente les connexions typiques d'un moteur
pas a pas (deux paires de bobines).

B 2

sw1
H 8

sw2
A 1

G 7
%’% 3

EREE

m

lw)

n

Figure 3: Schéma des connections des bobines d'un moteur pas a
pas

Le tableau 3 nous indique la séquence de commutation requise pour
faire avancer le moteur d'un pas. Le pas type est de 1,8 °, ce qui impli-
gue que 200 pas sont nécessaires pour faire un tour complet, soit une
rotation de 360 °. Pour actionner le moteur dans le sens inverse, on
intervertit la séquence de commutation (c'est-a-dire 4, 3, 2, 1).

Tableau 3: Séquence de commutation des bobines

Le moteur pas a pas peut également fonctionner en mode demi-pas (0,9
°). Ce mode nécessite cependant une ségquence de commutation addi-
tionnelle et une circuiterie différente du module de conversion. De plus,
ce mode réduit le couple de retenue du moteur. Dans le cadre de la
présente application, seul I'incrément plein pas (1,8 ©) est utilisé.

3.0 L'emploi du port paralléle d'un ordinateur pour
la commande de positionnement

La section 2.1 schématise la configuration de la commande de moteur
par l'intermédiaire du port paraléle. En utilisant le module de conver-
sion décrit a la section 2.2, on peut faire avancer le moteur d'un pas
dans un sens spécifié en faisant exécuter les lignes de code source suiv-
antes. Ce code est écrit en Visual C++ de Microsoft. Les commandes au
port de communication paralléle varient selon le langage utilisé. Par
exemple, en C++ de Borland, on a" outp " (adresse du port en hexa,
code hinaire) alors qu'en Visual Basic, c'est " out " (adresse du port en
décimal, code binaire). On peut modifier la vitesse de rotation en jouant
sur la période d'exécution de la boucle. Une commande plus précise de
cette vitesse peut étre réalisée par I'emploi d'une commande de minute-
rie (énoncé attente) au lieu d'une boucle.

do loop

_outp(0x378, 0 ou 255);

(une boucle vide servant a gjuster la période entre les commandes);
outp(0x378, 0);

(une boucle vide servant a gjuster la période entre les commandes);
(une boucle vide ou une minuterie servant a gjuster la période
d'exécution de la boucle);

end loop

La premiere commande " _outp " détermine le sens de rotation du
moteur et la seconde, le fait avancer. A noter qu'avec un processeur plus
rapide, il faudra peut-étre utiliser des boucles vides (ou une commande
de minuterie) afin de créer un temps d'attente entre les exécutions des
commandes au moteur. Des exécutions trop rapides peuvent provoquer
un positionnement irrégulier du moteur. Pour ce qui est du moteur util-
iséici, I'attente optimal e entre les commandes était de 100 ms.

3.1 Positionnement a partir de LabVIEW

Pas SW1 SW2 SW3 SW4
1 1 0 1 0 L'arrangement de base du positionnement par le port paralléle al'aide de
LabVIEW (figure 4) est le méme que I'arrangement classique présenté a
2 1 0 0 1 lasection 2.1. On peut piloter le moteur avec un codage tout a fait iden-
tique a celui décrit ala section précédante. La seule différence est qu'au
3 0 1 0 L lieu de compiler le code source en un programme exécutable fonction-
4 0 1 1 0 nant de fagcon autonome, ce code est compilé en un programme
exécutable en LabVIEW. De cette fagon, la routine de positionnement
1: niveau haut, O : niveau bas peut étre utilisée conjointement avec des routines de saisie de données
réalisées avec LabVIEW. A cette fin, la fonction LabVIEW appelée "
2 Alimentation du moteur pas 2
+12V apas {
Masse | 2 % :
&ans 11 4 Cou_ 6 1 : ﬁﬁ:{: 3 D> N El S ;<§
Entrées .| pleur |, [] 714013 o
auPC optique || Kean© A B
Pas 12 » | MCT-6 | -
2 Loy o T © N e .
14013 o
! K = Q 330
Masse de e Moteur pas a
l'alimenta- | 1 % : DR E)(#) pas
tion
Bornier

Figure 2 : Schéma du circuit du module de conversion
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Code Interface Node (CIN) " (ncaud dinterface avec le code) est
employée pour lier, a destination de LabVIEW [3,4], le code externe
écrit dans un langage de programmation classique. LabVIEW fait appel
au code exécutable quand le ncaud sexécute, transférant les données
d'entrée a partir du corps principal du programme vers le code exécut-
able, et retourne les données venant du code exécutable vers le corps
principal. On peut compiler le code en opérations monothread ou multi-
thread. Seuls|es compilateurs suivants peuvent servir acréer un CIN.

¢ Lecompilateur Visual C++ de Microsoft

e Lecompilateur C de Symantec

e Le compilateur C/386 de Watcom dans |'environnement Windows
31

Le code externe en C++ chargé dans le CIN de LabVIEW est simplifié
afin de minimiser les chances de blocage du programme lors de I'exécu-
tion du code du CIN. Ce code du CIN n'accomplit qu'un pas alafois et
retourne au VI de la commande de positionnement. Ce pas équivaut a
unerotation de 1,8 °. Pour réaliser une série de pas, on appelle le CIN le
nombre de fois qu'il faut. En insérant la boucle d'attente dans le VI de
commande du positionnement, on peut régler la vitesse des pas suiva
nts. L'inconvénient de cette méthode de commande est que la vitesse du
moteur varie avec la vitesse du processeur. Cet état de chose peut étre
amélioré en plagant la structure des boucles (selon de nombre de pas a
exécuter) dans le code source en C.

3.1.1 Description des fichiers " make "

Les compilateurs ont besoin d'instructions leur précisant comment pro-
duire un projet ou un fichier. Ces instructions se présentent sous la
forme de " make files " (fichiers " make "). LabVIEW, par exemple,
installe un fichier " make " dans le répertoire LabVIEW\cintools qui
renferme les instructions indiquant au compilateur comment produire un
CIN générique (ntlvsb.mak); d'autres types de compilateur, cependant,
auront besoin dinstructions supplémentaires pour savoir comment
générer un CIN. Un fichier " make " spécifique, combiné a un fichier "
make " LabVIEW générique, donnera I'information au compilateur lui
permettant de produire un fichier .Isb (au lieu d'un fichier .exe). Le fich-
ier Isb sert ainterfacer le code externe, comme le C, avec le programme
LabVIEW. Le CIN n'accepte que les codes externes affectés de I'exten-
sion .Isb (il génére bien un fichier avec I'extension .c mais il refuse
comme code source CIN un fichier avec I'extension .c). On peut trouver
des renseignements supplémentaires a ce sujet dans la référence [2] "
LabVIEW Code Interface Reference Manual "

3.1.2 Etapes pour créer un CIN

Les procédures nécessaires a la création d'un CIN varient selon I'envi-
ronnement et le compilateur utilisés. Dans cette section-ci, on illustre
les procédures a utiliser avec le compilateur Microsoft Visual C++ sous
Windows 95 de Microsoft. Des détails supplémentaires et des procé-
dures touchant d'autres types de compilateurs se trouvent dans le "
LabVIEW Code Interface Reference Manual ".

1. Avant decréer le CIN, déterminer quelles sont les données et le for-
mat de celles-ci (C'est-a-dire entier, point flottant, chaine de car-
acteres, etc.), aenvoyer au/recevoir du CIN.

2. Ecrireun code en C et Sassurer que celui-ci ne renferme aucune
erreur.

3. A partir duschémadu VI LabVIEW, sélectionner uneicone de CIN
(Functions => Advanced) et |la positionner sur le schéma. Elle
devrait étre similaire alafigure 5.

0] e |
o Lol

i

Figure 5 : Icone de CIN

4. Audépart, le CIN aune seule paire de bornes (un terminal d'entrée
et un de sortie). On peut gjouter des bornes en faisant glisser avec la
souris le coin inférieur gauche ou droit de I'icéne ou en sélection-
nant lafonction " Add Parameter " a partir du menu déroulant dela
borne CIN (en cliquant avec le bouton droit sur les bornes de
parametres) (figure 6).

Figure 6 : Icone de CIN avec entrées et sorties multiples

5. Brancher les bornes aux panneaux de commande et de voyants (fig-
ure7).

I:IutEgut 1

—{[DEL |
LR Lol L]
B ] o i Outout 2
L neloEL— B
Iib|Ilb [ I16 |

Uik [ Uik —LDutput =

Figure 7 : Icone de CIN avec ses bornes

6. Sélectionner " Create .C File" apartir du menu déroulant (cliquer
sur I'icdne avec le bouton droit). Le nom que I'on veut donner au
fichier seraaors demandé (filename.c format). Taper le nom de
fichier du code source et I'enregistrer. Ce fichier enregistré ren-
ferme le code en C suivant.

/~k
* Fichier source du CIN
*/

#include "extcode.h"

CIN MgErr CINRun(float64 * Input_1, int16 * Input_2,
ulnt16 * Input_3);

CIN MgErr CINRun(float64 * Input_1, int16 * Input_2,
ulnt16 * Input_3)

{

[* TAPER VOTRE CODE ICI */

return nokErr;

}

Il faut prendre note que les étiquettes (c'est-a-dire Input 1, Output 1,
etc.) et leur format de donnée (c'est-a-dire double DBL, entier 16,
etc.) écrits sur les boutons de commande et sur les voyants devien-
nent les noms de variables et les format de données du code en C.
Deplus, I'énoncé" #include "extcode.h " doit étre le premier fichier
d'en-téte. Lesfichiers d'en-téte additionnelstel " math.h " et "
stdio.h " doivent suivre ce premier fichier
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VI de commande de moteur par Port parallele

le port paraléle de I'ordinateur Broche no 2

(LabVIEW 5.0) i Broche no 9
Masse

Insérer le code en C que vous avez écrit dans le code en C généré
par LabVIEW (ou il est écrit /* TAPER VOTRE CODE ICI */).
Sassurer que les noms et les types des variables concordent avec
ceux des variables déclarées. Par exemple, nous aurions pour le cas
présent :
Code en C pour la commande du moteur pas a pas
/*
* Fichier source du CIN
*/

#include "extcode.h"
#include <conio.h>
#include <stdio.h>
#include <stdlib.h>

CIN MgErr CINRun(int16 *varl);

CIN MgErr CINRun(int16 *varl)

{
{
_outp(0x378, *varl);
_outp(0x378, 0);
}
return nokrr;
}

Créer un fichier " make" en utilisant un éditeur de texte (Notepad,
Word, Wordpad, etc.) et I'enregistrer sous le méme nom de fichier
que le code source en C, mais avec I'extension .mak. Lefichier "
make " doit renfermer les quatre lignes qui suivent.

Name = name of C file without extension
Type=CIN

CINTOOLSDIR = path to cintools directory
linclude<$(CINTOOL SDIR)\ntlvsb.mak>

Par exemple, nous aurions dans le cas présent :

Fichier 'make’ pour |a commande du moteur pas a pas

name = step

type=CIN

cintoolsdir = c:\labview\cintools
linclude <$(cintool sdir)\ntlvsh.mak>

Le chemin d'acces vers le répertoire cintools se trouve (sous Win-
dows 95) dans" C:\ProgramFiles\National Instruments\L ab-
VIEW\Cintools".

Avant de compiler le code source, Sassurer que le code sourceen C
et lefichier " make" se trouvent dans le méme répertoire (sinon le
compilateur généreraun ficher .exe au lieu d'un fichier .Isb).

10. Ouvrir lefichier " make" dansle Visual C++ de Microsoft. Quand

Module de conversion

Moteur pas apas

11

12.

13.

Figure 4 : Schéma de 1I'emploi du port paralléle pour commander un moteur pas a pas

lefichier est ouvert, le programme affiche deux boites de dialogue
avec mise en garde. Le premier message dit : " Cefichier " make"
n'a pas été généré par Developer Studio . A laquestion " Souhai-
tez-vous poursuivre? ", répondre " Oui . Puis la seconde boite de
dialogue propose le type d'environnement dans lequel on veut fonc-
tionner (le choix proposé par défaut est Win32). Sassurer que
Win32 est sélectionné et cliquer sur "OK".

Sélectionner " Build filename.exefile" apartir du menu déroulant

en Visua C++ de Microsoft. Le programme exécute lesinstructions
contenues dans le fichier " make" et créelefichier filename.lsb au
lieu de filename.exe.

Si lefichier .Isb est généré sans erreur, la fenétre d'état émet le rap-
port suivant :

Microsoft (R) Program Maintenance Utility version 1.62.7022
Copyright (C) Microsoft Corp 1988-1997. All rights reserved.
filename.c

Microsoft (R) 32-Bit Incremental Linker Version 5.00.7022
Copyright (C) Microsoft Corp 1992-1997. All rights reserved.

LabVIEW resource file, type 'CIN', name ‘filename.lsb'’, created
properly.

Filename.exe - 0 erreur(s), 0 mise(s) en garde

ou filename est le nom du code source en C ou du fichier " make"
compilé. Lefichier .Isb doit se trouver dans |e répertoire ou se
trouve le code source en C et lesfichiers" make".

A partir du schémadu VI LabVIEW, (étape 3), cliquer avec le bou-
ton droit sur I'icone du CIN et sélectionner " Load Code Resources
" (Charger les ressources du code). La boite de dialogue affiche le
chemin d'acces aux fichiers .Isb que vous voulez charger. Sélection-
ner lefichier et cliquer sur " Open".

L e code source est maintenant chargé al'intérieur del'icone du CIN
et est prét a exécuter latache. Une foisle code chargg, il deviendra
une icdne autonome et exécutable, c'est-a-dire qu'il n'aura pas
besoin d'un code source en C ou d'un fichier " make". Quand ce VI
est enregistré (avec son icone de CIN) il peut étre appelé a partir
dautres VI.

Un sous-VI LabVIEW, appelé Commande de Moteur.vi est maintenant
prét a piloter le moteur pas a pas par I'intermédiaire d'un port paralléle.
La figure 8 nous présente son schéma du panneau de commande et son
schémarbloc.
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STOP = ARRET

Figure 8: Schéma du panneau de commande et schéma-bloc du
sous-VI LabVIEW pour la commande de moteur pas a pas par
I'intermédiaire d'un port paralléle.

14.0 L'emploi du systéme SCXI pour la commande
de positionnement

On a utilisé le systéme Signal Conditoning Extension for Instrumenta-
tion (SCXI) de la société National Instrument avec LabVIEW 5.0 afin
de mettre au point le programme permettant de réaliser une expérience
de soufflerie impliquant un moteur pas a pas. Le systéme comprend un
chassis SCX1-1000 muni de 4 fentes pour la saisie de données, le multi-
plexage et les modules de commande. Deux modules sont présentement
installés dans le systéme : un SCX1-1200 et un SCXI-1121. Le SCXI-
1200 est la carte de saisie de données d'usage général (carte A/N). Elle
comprend quatre canaux différentiels (ou huit canaux a entrée simple) et
trois ports d'E/S numériques a 8 bits. Le SCXI-1121 (avec son appareil
auxiliaire SCXI-1321) compte quatre canaux différentiels isolés
optiquement et ses circuits d'excitation. L'arrangement de base du
systéme est le méme que celui du contrdle de positionnement par le port
paralléle. Etant donné que le systéme SCXI emploie déa le port par-
aléle pour communiquer avec un ordinateur, on a utilisé le port dE/S
numériques du SCX1-1200 pour piloter le moteur pas a pas.

4.1 Branchement du moteur pas a pas (SCXI-1200)

Le port d'E/S numériques du SCXI (bornes PA-0, PA-7 et la masse des
signaux numériques) pilote le moteur pas a pas, via le module de con-
version, comme le montre la figure 9. On peut retrouver les descriptions
détaillées des ports dans le manuel du SCXI1-1200 [3]. La combinaison
des impulsions numériques (décrite plus haut) et la fréquence des sig-
naux en PA-0 et PA-7 déterminent le sens de rotation et la vitesse du
moteur.

Le tableau 4 donne les détails du branchement entre le SCX1-1200 (50
broches) et le bornier du module de conversion. Pour le branchement
entre le module de conversion et |le moteur pas a pas, il faut se référer au
schéma du circuit du module de conversion alafigure 2.

‘ Logiciel NI-DAQ ‘

Tableau 4: Brochage du connecteur (SCXI-1200)

No de broche du SCXI-1200 Numéro de borne du module

(50 broches) de conversion
13 (masse des sighaux |3 (masse)
numériques)
14 (PA-0) 11 (signal d'avancement)
21 (PA-7) 12 (signal du sens de rotation)

Un sous VI LabVIEW, appelé DIO Motor Control (one step).vi (Com-
mande de moteur par E/S numériques [pas unitaire]) a été congu pour
piloter un moteur pas a pas. La figure 10 nous présente son schéma de
panneau de commande et son schéma-bloc.

5.0 Sommaire

Cet article traite des méthodes de commande d'un moteur pas a pas par
I'intermédiaire d'un port paralléle et du module SCXI de la société
National Instrument. L'utilisation du module de conversion, qui y est
décrit, permet de piloter un moteur pas a pas en se servant de langages
de programmation ou de logiciels de saisie de données classiques. Il
sagit d'une fagon économique d'élaborer un prototype de systeme de
commande/saisie de données. De plus, le logiciel de saisie de données,
qui est capable de compiler des codes de programmation classiques (tel
le Code Interface Node [CIN] de LabVIEW), permet dincorporer la
routine de commande de positionnement dans la fonction de saisie de
données. La procédure est expliquée ici en détail pour la routine de
commande écrite en C++. On peut appliquer cette procédure a n'importe
quelle routine de commande de positionnement, comme le déplacement
d'une sonde, larotation d'un modéle, etc.
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Figure 9: Schéma montrant I'emploi du SCXI-1200 pour commander un moteur pas a pas
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10 Motor Control (one step).vi

Schéma-bloc

tcde [T: Free Ste
LTE]

digital device (1) = appareil numérique (1)
digital channel = canal numérique
Mode (T: Free Step) = Mode (T: avancement libre)

task 1D out - sortie d'identification de la tache
Mode (T: Free Step) - Mode (T: avancement libre)
False - Faux totor Speed [40
Off: Angle Step - Hors: Avancement angulaire ozl | "-ﬂ
On: Free Step) - En: Avancement libre) o,
Angle - Angle m
Step Angle - Angle du pas task (D out
Motor Speed (40) - Vitesse du moteur (40)
task 1D out - sortie d'identification de la tache J—E
Port Config - Config. du port A i e o’
Port Write - Ecrit. port .ﬂﬁ, ,2':“;, 2+
7
Panneau des connexions
True
=R e =
o ; ; R ot ation|
digital device [1) TE task (D out e
digital chanmnel =0 é :
Mode [T: Free Step]] _l_ True - Vrai 7
I ckiar Speed [4|:|] Rotation - Rotation
Andle
el

Motor Speed (40) = Vitesse du moteur (40)
task ID out = sortie d'identification dela
Panneau de commande
digital device = dispositif numérique
Motor Speed (40) = Vitesse du moteur (40)
Rotation = Rotation
digital channel = cana numérique
task ID out = sortie d'identification de latache
port width (8) = Nbre de bits du port
Mode (T: Free Step) = Mode (T: avancement libre)
Angle =Angle
On: Free Step = En: avancement libre

Figure 10: Panneau de commande et schéma-bloc de la sous-VI LabVIEW pour la commande par SCXI de moteur pas a pas
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