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Bases de l’électronique
Les actionneurs



  

La MCC
Machine à Courant Continu
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La MCC

2 types :
● Machine à Courant Continu à aimant permanent
● Machine à Courant Continu à excitation indépendante
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La MCC
2 types :
● Machine à Courant Continu à aimant permanent
● Machine à Courant Continu à excitation indépendante

En moteur
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La MCC à aimants permanents

Attention aux connecteurs
→ Souder les 2 fils
→ Coller les fils sur la périphérie de la MCC
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La MCC à aimants permanents
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La MCC

2 types :
● Machine à Courant Continu à aimant permanent
● Machine à Courant Continu à excitation indépendante
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La MCC à excitation indépendante

Induit
Inducteur
Excitation15 sur 61



  

La MCC à excitation indépendante
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La MCC commandée par un µC
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La MCC commandée par un µC
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Le pont en H



  

La MCC commandée par un µC
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Le pont en H



  

La MCC commandée par un µC

L298
20 sur 61



  

La MCC commandée par un µC

Datasheet du L298N
Courant max : 2A
Alimentation : 0V / 5V à 35V
2 MCC commandables par 1 µC
Sortie 5V pour le µC (si seul)
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Le L298

https://www.sparkfun.com/datasheets/Robotics/L298_H_Bridge.pdf


  

La MCC commandée par un µC
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La MCC commandée par un µC

● Les ports ENA et ENB permettent de gérer l’amplitude de la tension délivrée au moteur, grâce à un signal PWM 
(ou MLI).

● Les ports In1, In2 pour le moteur A et In3, In4 pour le moteur B, permettent de contrôler le sens de rotation des 
moteurs.

[Source]
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https://arduino.blaisepascal.fr/pont-en-h-l298n/


  

La MCC commandée par un µC
microcontrôleur → L298N → 2 x MCC ou 1 x MCC
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La MCC commandée par un µC
microcontrôleur → L298N → 2 x MCC ou 1 x MCC

Au niveau logiciel : PWM (MLI)

PWM: 2 à 13 & 44 à 46. 
permet une sortie PWM 
8-bit  avec la fonction 
analogWrite()



  

La MCC commandée par un µC
microcontrôleur → L298N → 2 x MCC ou 1 x MCC

Vout = α.Vinput = α.12VV out=V moyen=
1
T∫0

T

V input .dt



  

La MCC commandée par un µC

Sabertooth 2x32A27 sur 61



  

La MCC commandée par un µC

Sabertooth 2x32A

Datasheet
DIP wizard
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https://www.dimensionengineering.com/datasheets/Sabertooth2x32.pdf
https://www.dimensionengineering.com/datasheets/USBSabertoothDIPWizard/


  

Le MPP
Moteur à Pas à Pas
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Le MPP
Moteur à Pas à Pas

Le principe du MPP
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Le MPP
Moteur à Pas à Pas
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Le MPP
L298 & Moteur à Pas à Pas

Pour moteur pas à pas bipolaire (2 bobines)

L298
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Le MPP
L298 & Moteur à Pas à Pas

Pour moteur pas à pas bipolaire (2 bobines)

[Source]

https://mataucarre.fr/index.php/2019/02/18/piloter-un-moteur-pas-a-pas-module-l298-arduino/


  

Le MPP
ULN2003 & Moteur à Pas à Pas

Pour moteur pas à pas bipolaire (2 bobines)

Datasheet du ULN2003

Courant max : 500mA...
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https://www.ti.com/lit/ds/symlink/uln2003a.pdf?ts=1698651469845&ref_url=https%253A%252F%252Fwww.ti.com%252Fproduct%252FULN2003A


  

Le MPP
ULN2003 & Moteur à Pas à Pas

Pour moteur pas à pas bipolaire (2 bobines)
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Le MPP

Activité pratique

36 sur 61

TP MCC & MPP
● Mettre en œuvre le câblage & faire vérifier
● Programmer & tester
● Observer à l’oscilloscope et au voltmètre (position DC)
● Modifier les programmes (2 sens de rotation)

Les programmes sont dans le répertoire



  

Allez, on 
avance

 ?

C’est la fin de la 1ère partie !



  

La commande d’angle
Le servomoteur
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La commande d’angle
Le servomoteur
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La commande d’angle
Le servomoteur

+5V : Rouge
GND : Marron
Signal : Orange
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La commande d’angle
Le servomoteur
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La commande d’angle
Le servomoteur

Lien du programme
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https://databox.isty.fr/s/XMWGbJm6RgLdfkH


  

La commande d’angle
Le servomoteur

Lien du programme

Lien du programme

Lien TinkerCAD

Lien Wokwi

https://databox.isty.fr/s/XMWGbJm6RgLdfkH
https://databox.isty.fr/s/XMWGbJm6RgLdfkH
https://www.tinkercad.com/things/lHTMJeAkPcL?sharecode=OkhDxbqAfO9xDudbxTtOPafTyI8xtuHVy6e2Ui33ktI
https://wokwi.com/projects/380112564666042369


  

La commande d’angle
Le servomoteur

Activité pratique

47 sur 61

Le programme est dans le répertoire



  

La commande d’angle
L’AX12
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La commande d’angle
L’AX12

60€ TTC

Les servomoteurs Dynamixel sont des actuateurs 
intégrés qui comprennent:
● Un réducteur ( !!! plastique !!!)
● Un contrôleur
● Un pilote

Quelques caractéristiques :
● 1024 divisions par tour
● alarme en fonction de la température, du couple 

ou de la tension d'alimentation
● LED d'état

Repère
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La commande d’angle
L’AX12

60€ TTC

Important :
● Tension d’alimentation : 9 ~ 12V (11.1V recommandé)
● Angle opérationnel : 0° ~ 300° ou Rotation continue
● Signal de commande : Digital Packet
● Protocole: Half duplex Asynchronous Serial Communication 

(8 bit, 1 bit de stop, No Parity)
● Lien (Physique) : TTL Level Multi Drop (daisy chain type 

Connector)
● ID : 254 ID (0~253)
● Vitesse de communication: 7343bps ~ 1 Mbps
● Dimension : 32mm * 50mm * 40mm
● Résolution : 0.29°
● Rapport de réduction : 254 : 1
● Couple de décrochage : 1.52N.m (à 12.0V, 1.5A)
● Vitesse sans charge : 59rpm (at 12V)

Repère
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Important :
● Tension d’alimentation : 9 ~ 12V (11.1V recommandé)
● Angle opérationnel : 0° ~ 300° ou Rotation continue
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La commande d’angle
L’AX12

60€ TTC

Important :
● Tension d’alimentation : 9 ~ 12V (11.1V recommandé)
● Angle opérationnel : 0° ~ 300° ou Rotation continue
● Signal de commande : Digital Packet
● Protocole: Half duplex Asynchronous Serial Communication 

(8bit, 1stop, No Parity)
● Lien (Physique) : TTL Level Multi Drop (daisy chain type 

Connector)
● ID : 254 ID (0~253)
● Vitesse de communication: 7343bps ~ 1 Mbps
● Dimension : 32mm * 50mm * 40mm
● Résolution : 0.29°
● Rapport de réduction : 254 : 1
● Couple de décrochage : 1.52N.m (à 12.0V, 1.5A)

Repère
Daisy chain (chaîne en guirlande) : 4 fils

pin 1 : GND
Pin 2 : +11,1V

Pin 3 et pin 4 : TX & RX (reliés sur l’Arduino)

52 sur 61



  Une vidéo de démonstration

La commande d’angle
L’AX12

https://youtube.com/shorts/A35hUdS3PEU?feature=share


  Une vidéo de démonstration

La commande d’angle
L’AX12

TX & RX reliés ensemble

GND de l’Arduino
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https://youtube.com/shorts/A35hUdS3PEU?feature=share


  Une vidéo de démonstration

La commande d’angle
L’AX12

TX & RX reliés ensemble

GND de l’Arduino

55 sur 61

https://youtube.com/shorts/A35hUdS3PEU?feature=share


  Une vidéo de démonstration

La commande d’angle
L’AX12
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La librairie de l’AX12 est sur le drive

https://youtube.com/shorts/A35hUdS3PEU?feature=share


  

Allez, on fait 
une pause

 ?

C’est la fin !



  

La commande d’angle
Le servomoteur et ROS
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La commande d’angle
Le servomoteur et ROS
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Classe ros
Méthode NodeHandle
Instanciée en l’objet nh



  

La commande d’angle
Le servomoteur et ROS
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Classe ros
Méthode NodeHandle
Instanciée en l’objet nh

Classe ros
Méthode Publisher
ros::Publisher pub = node_handle.advertise<message_type>(topic_name, queue_size);
Méthode Subscriber :
ros::Subscriber sub = node_handle.subscribe(topic_name, queue_size, pointer_to_callback_function)



  

La commande d’angle
Le servomoteur et ROS
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Info issues de la manette
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