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1/  Etat de l’art : Présentation AlpesView2024

2/  Problèmes rencontrés sur carte Arduino : homing

3/  Solution proposée : appel à projet / choix de matériel

4/  Demande d’apprentissage BUT Mesures Physiques

5/  Travail à venir : gestion de projet / mécanique/câblage/logiciel constructeur/interface utilisateur

6/  Utilisation espaces projet et Git

7/ Pistes d’amélioration
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La soufflerie à bas niveau de turbulence

Dimensions globales : 

5 m de haut, 16 m de long, et 2.5 mètres de large. 

Circuit fermé

Vitesses : 45 m/s dans la veine d’essai. 



1/ Situation actuelle

Présentation AlpesView 2024

• Déplacement 3 axes (fil chaud, pitot 3D et pitot 7D sur la veine 
d’essai de la soufflerie)

• Basé sur carte Arduino Uno (homing puis déplacement absolu)

• Acquisition des données des sondes (carte NI 6356) 

• Enregistrement en binaire et format NetCDF
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2/ Problèmes rencontrés

Plusieurs centaines d’utilisations sans aucun problème

Puis…

Plusieurs mauvais référencements (homing)

avec des risques de cassage de sondes

Source : problème de masse dans l’installation ou perturbation électromagnétique?

Résolu par ajout d’une capacité mais prise en compte du manque de robustesse des systèmes 
Arduino
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3/ Solution proposée

• Réponse à l’appel à projet ‘petits équipements’

Remplacement du système de déplacement 3D du porte sonde de la 

grande soufflerie du LEGI par un dispositif pilotable

• Société Rosier :

3 contrôleurs et moteurs brushless Kollmorgen

Equipés de codeurs de position absolue. 

Moins de 10keuros (3 axes)
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4/ Demande d’apprentissage CNRS

• Stage BUT 2 Mesures Physiques : Romain Depeyre

Nécessité de suivre le BUT 3 en alternance

• Dossier de demande d’apprentissage CNRS BUT 3 parcours Techniques d’instrumentation :

➢ fiche projet

➢ objectif de la mission

➢ description détaillée des missions

• Suivi d’un entretien de la personne encadrant l’apprenti avec le service gérant l’apprentissage au CNRS.

• Formation nécessaire maitre d’apprentissage (2 jours)
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5/ Travail à réaliser
Mécanique

Adaptation des variateurs et moteurs sur notre installation actuelle

• 3 Contrôleurs KOLLMORGEN réf. : AKD-P00306-NBCC :

- Alimentation puissance : 230 Vac 

- Alimentation logique : 24 Vdc

- Bus de communication : ModBus TCP/IP et EtherCat

• 3 Moteur brushless AKM KOLLMORGEN avec codeurs absolu

• A adapter par nos soins sur votre réducteur actuel (nécessite de modifier la bride d’adaptation et l’alésage 
de l’accouplement) 

• Bride d’adaptation et accouplement pour moteur AKM23 
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5/ Travail à réaliser
Câblage

Mise en coffret des trois variateurs avec sécurité électrique

Prévoir :

• Alimentation 24VDC pour électronique logique (frein, fins de course)

• Carte réseau dédiée avec une adresse IP fixe pour pilotage
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• Sectionneur

• Arrêt d’urgence
3 variateurs chainés en série (IP)

• Câble moteur

• Câble codeur

• Fins de course



5/ Travail à réaliser
Logiciel constructeur

Logiciel WorkBench : pilotage en position

Présentation AlpesView2016
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5/ Travail à réaliser
Logiciel constructeur

Logiciel WorkBench : pilotage en position

Numéro de la tâche

appelée sous LabVIEW

Possibilité d’envoi d’un profil (fichier csv) 

Présentation alpesView2016
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5/ Travail à réaliser
Interface utilisateur

• Activation et désactivation du variateur (mise sous couple)

• Envoi de la consigne de position pour les trois axes

• Lecture de la position codeur : retour résolveur

• Attente à la position cible pour stabilisation de l’écoulement

• Acquisition du signal de l’anémomètre à fil chaud (plusieurs minutes)

• Insertion de boites de calcul pour accéder aux valeurs physiques

• Envoi de la consigne de position suivante jusqu’à la fin du fichier de configuration 

• Arrêt du programme
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5/ Travail à réaliser
Interface utilisateur

LabVIEW : bibliothèques Modbus TCP

Exemple de pilotage d’un seul axe en rotation (mise en incidence d’un profil dans la veine de cavitation)
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6/ Gestion de projet
Git gricad

Gestion de projet avec versioning

• Un espace avec l’arborescence du projet

• Un espace explicatif (Readme)

• Ajout/Suppression de personnes avec droits
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6/ Gestion de projet
Git gricad

Gestion de projet avec versioning

Historique fichier
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Versioning



7/ Pistes d’améliorations 

Choix du protocole de communication

• Modbus TCP

- mise en œuvre simplifiée pour les systèmes d'automatisation industrielle

• Ethercat : 

- performances temps réel

- échange rapide de données 

- boucles de contrôle à grande vitesse
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7/ Pistes d’améliorations 

Getting Started with NI 9514/16 C Series Modules and AKD Servo Drives
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7/ Pistes d’améliorations 

NI 9514 : Module d'interface de commande d'axes pour moteurs 
de la Série C

Fournit des signaux d'interface pour servomoteurs mono-axe, 

un ensemble complet d'E/S de commande d'axes et des 
commutateurs de limite, des entrées d'encodeur incrémentielles pour le 

feedback de position, ainsi que des lignes d'entrées numériques. 

Inclut également le contrôle de mode couple et position.

Le processeur du NI-9514 exécute le moteur d'interpolation

de spline et la boucle de contrôle PID 

En association, le processeur et la boucle de contrôle PID 

produisent des mouvements plus réguliers permettant 

un contrôle précis des servomoteurs. 
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Conclusion
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• Utilisation d’une licence perpétuelle LabView (enfin!)

Tarif 1000 euros (3 postes utilisateurs et 5 postes étudiants)

• Nouvelle mise en fonction du Réseau Régional 

des Electroniciens et des Instrumentalistes du CNRS

rdei_dr11_cpr@services.cnrs.fr

• Instrumentation low tech à l’OSUG 

mailto:rdei_dr11_cpr@services.cnrs.fr

