12ième rencontre régionale

3 février 2009 INSA

La 12ème rencontre, qui a réuni 43 électroniciens de Midi-Pyrénées et 6 invités, a été organisée dans les locaux de l’INSA/Toulouse le mardi 3 février 2009. Catherine Crouzet qui a obtenu les autorisations pour organiser la rencontre sur ce campus nous présente le programme de la journée. Cette année, le thème retenu est la mise en œuvre des solutions PIC présenté par Arnauld Biganzoli sans oublier le partage d’expérience avec la présentation d’une réalisation technique développée par Hervé Ayroles. Des étudiants impliqués dans la coupe de France de robotique (Eurobot) pour défendre la bannière INSA, nous ont présenté leur club avec une démonstration du robot participant à ce challenge.
Le réseau régional : 
Le site web du réseau par Jacques Salon (LAPLACE) : 
http://electroniciens.dr14.cnrs.fr/
Jacques Salon nous présente la solution web qu’il a développée en utilisant une interface SPIP. Tous les membres du réseau régional peuvent avoir un point d’accès par mot de passe, aux ressources de ce site pour y apporter leurs contributions. Tous les comptes rendus du comité de pilotage ainsi que les présentations peuvent être téléchargés. Ce site permet de consulter l’organisation des formations en cours mais aussi de récupérer les bilans des formations passées. Une mise à jour régulière est nécessaire et la liste des électroniciens du réseau est consultable ainsi que le domaine d’activité de chacun avec les outils et équipements utilisés pour pratiquer nos métiers. Un encart sur le site permet d’identifier les dernières nouveautés du site au moyen d’un flux RSS qui nécessite un abonnement. Dès qu’une page a été modifiée, des indicateurs en gras sont mentionnés pour vous guider vers ces modifications où vos centres d’intérêts. Ce site a 6 mois d’existence et toutes les remarques seront bienvenues. A partir de ce site, tous les membres du réseau régional ont la possibilité de contacter par mail le comité de pilotage.
Une présentation des participants sans ordre préférentiel permet d’identifier les membres du réseau et les activités dans leurs laboratoires respectifs. Il est rappelé à cette occasion que le réseau à pour vocation première de permettre un désenclavement des personnels techniques isolés dans la pratique de leurs métiers. Le réseau des électroniciens de la délégation DR14 doit ponctuellement permettre de partager des expériences et de bénéficier des expériences de chacun. Quelques membres invités du laboratoire CERCO nous font part de leurs activités scientifiques partagées avec Arnauld Biganzoli.
Le partage d’expérience : 

Par Hervé Ayroles (IMFT)
Hervé nous présente les résultats opérationnels d’un capteur qu’il a développé dans le cadre d’une expérience d’apesanteur pour mesurer le taux de vide. La simulation de microgravité est une préoccupation du CNES et ce capteur permettra d’identifier de très faibles variations de pressions par mesure capacitive. La solution technique qu’il a retenue pour répondre aux exigences attendues est le circuit d’Analog Device AD7745 qui est équipé d’un convertisseur  24bits. La variation de capacité entre 2 électrodes est fonction de la nature des gaz confinés dans un tube creux. Le conditionnement des signaux entre les électrodes et le circuit a été réalisé avec un câble bifilaire blindé. Le programme a été développé avec un compilateur pascal dédié aux microcontrôleurs PIC pour permettre la commande et la récupération des valeurs de l’échantillonneur. Ce circuit spécialisé embarque une liaison I2C permettant de dialoguer avec le microcontrôleur et le transfert se fait par liaison USB avec une interface conviviale.

Hervé énumère les caractéristiques du capteur et fait une démonstration simultanée du capteur et du logiciel en modifiant la perméabilité entre les 2 électrodes. La précision absolue de son dispositif est de 4 femtofarads avec une résolution de 40 attofarads pour un échantillonnage de 90 acquisitions par seconde et une résolution de seulement 4 attofarads pour un échantillonnage de 9 acquisitions par seconde. La sensibilité du capteur a permis d’identifier que le stylo qui a été placé entre les électrodes, provoque une variation capacitive de 100 femtofarads. L’observation des variations de la capacité entre électrodes est associée à une mesure de température du milieu.
Cette expérience originale a suscité des questions sur la sensibilité du capteur soumis aux variations de température et à l’influence du câble bifilaire sur les propriétés du capteur. Hervé a inventorié les possibilités de compensations offertes par la solution d’Analog Device et proposera ultérieurement une compensation de la température avec l’étage interne prévu à cet effet. Les capacités varient peu avec la température mais les variations de températures subies par le capteur étant comprises entre 70°C et 200°C, une solution adéquate sera nécessaire. Un réglage d’offset permet de compenser les effets parasites du câble bifilaire blindé.
La mise en œuvre des microcontrôleurs PIC :
Par Arnauld Biganzoli (INSERM)
Arnauld Biganzoli nous présente l’ensemble des thèmes qu’il souhaite aborder pour sa présentation sur la mise en œuvre des microcontrôleurs PIC. Il précise que cette intervention n’est pas une formation mais un inventaire des possibilités offertes par les architectures proposées par MICROCHIP. L’ensemble des microcontrôleurs PIC 8 bits est divisé en 3 familles. La première famille concerne les versions ultra compactes en boîtiers SOIC 6 connexions (PIC10, PIC12), les solutions médianes dont le format des instructions est de 14 bits et la solution haute performance avec des instructions au format 16 bits. Tous ces microcontrôleurs sont équipés d’une grande variété de modules internes avec possibilité d’interruption et avec des oscillateurs externes jusqu’à 40MHz.
Le succès de ce fondeur est en partie lié aux coûts de ses composants qui ont permis d’investir toutes les niches technologiques de notre quotidien. La politique de MICROCHIP consiste aussi à mettre à la disposition des utilisateurs des outils de développement gratuits. Les versions non limitées sont payantes mais leurs coûts restent raisonnables. Arnauld nous fait part de son engouement pour cette technologie et nous désigne le kit de démarrage PICkit2 comme solution de démarrage abordable (moins de 45€HT chez Farnell). Ce kit permet de flasher le microcontrôleur cible situé sur la carte utilisateur. Il est possible de télécharger sur le site de Microchip l’environnement de programmation MPLAB ainsi qu’une version étudiante du compilateur C (version restreinte dans l’optimisation du code, mais non limité en taille). Cinq connexions suffisent pour programmer le microcontrôleur et certains modèles proposent soit l’utilisation d’une horloge externe produite par un oscillateur de type quartz, soit une horloge interne permettant ainsi de libérer plus de ressource matérielle au concepteur.
Arnauld nous décrit brièvement les différences entre le langage assembleur et le langage C. Il considère ce dernier plus structuré et plus lisible quand la quantité de traitements embarqués devient importante.
Dans le cadre d’un encadrement de stage fin d’études DUT, Arnauld a initié un étudiant à cette technologie sur une carte EXPLORER 16 permettant de raccorder par carte fille votre conception. En associant le compilateur C MPLAB et le débogueur ICD2, vous pourrez par connexion USB2.0 ou RS232 tester votre code sur votre application en partageant toutes les ressources du microcontrôleur. La particularité de ce kit réside dans l’exploitation d’une liaison internet qui vous permettra d’accéder à une pile TCP/IP. L’empaquetage des trames selon cette norme permet de travailler sur la couche réseau. L’adresse IP dans l’en-tête des trames correspond à l’adresse physique du composant pour pouvoir être identifié. Dans la trame sont inclues les données et les commandes pour votre application. Arnauld nous fait une démonstration en activant quelques ports de la carte EXPLORER 16 à partir du PC en utilisant une interface fournie par MICROCHIP. Le kit contient une grande quantité de mémoire et il embarque un serveur web écrit en java script permettant de commander toutes les ressources comme l’afficheur LCD ou les entrées/sorties de ce kit. Cette solution n’a pas de possibilité d’être pénalisée par un virus, au plus les variables peuvent être modifiées mais la programmation du matériel reste conditionnée par les outils.
Arnauld nous présente la structure d’un programme écrit en langage C avec des instructions qui gèrent les ressources du microcontrôleur. Une structuration de ce langage permet en partie de réutiliser facilement des fichiers d’en-tête communs à plusieurs développements. 
Arnauld  propose une formation sur la mise en œuvre de ces microcontrôleurs en langage C avec différents niveaux de l’initiation au perfectionnement. Il souhaite développer une interactivité autour des ces outils et dynamiser ce groupe orienté PIC avec les électroniciens du réseau.
Bilan de Formation 2008 : 

Langage VHDL par Christian Lemaire (LAAS) et Lionel Pettiti (CEMES) :

Christian Lemaire fait un bilan de cette formation où 15 stagiaires ont bénéficié du stage scindé en 2 approches ; les fondamentaux et l’approfondissement avec l’achat de 9 kits de développement répartis dans les 9 laboratoires correspondant aux 15 stagiaires. 
Lionel Pettiti nous présente la synthèse auprès de tous les participants à cette formation. L’impression générale est que les travaux pratiques de la première partie sont adaptés aux attentes avec un bon contenu technique et une approche constructive pour pouvoir s’approprier les outils associés à cette technologie. La partie "perfectionnement" a été mal évaluée pour la partie des travaux pratiques. L’ensemble des participants auraient préféré se focaliser sur des aspects plus restreints de la technologie FPGA, sans aborder un sujet technique aussi complexe que la génération des signaux de synchronisation entre une caméra CCD et un afficheur LCD, le tout en 1 jour alors que ce dernier TP en aurait mérité 2. La documentation fournie était trop abondante et peu de temps ont été consacré pour s’approprier les arcannes du simulateur ModelSim. Une petite confusion a été induite auprès des participants quand un comparatif entre outils nous a été présenté. Le langage descriptif VHDL se distingue par son traitement parallèle à contrario des solutions produites par les microcontrôleurs ou les DSP.
Habilitation électrique par Christian Pertel (CEMES) et Olivier Chassela (CESR) :

Christian Pertel nous fait un bilan de l’habilitation électrique et nous rappelle l’origine de cette formation soutenue par le partenariat entre le comité de pilotage et la délégation régionale (Services Sécurité et Formation). Cette formation a permis d’habiliter 30 personnes et suite à l’enquête avec 53 réponses, 10 personnes ne sont pas encore habilitées et 10 autres sont en attente d’un recyclage. L’objectif  était d’acquérir une bonne méthodologie dans nos laboratoires dans un contexte d’électricien. A terme, nous pourrions espérer que tout nouvel entrant suive cette formation.

Olivier Chassela nous décrit plus précisément le contenu de cette formation avec les différents niveaux d’habilitation électrique (TBT, BTA, BTB, HTA, HTB). Il nous évoque les différentes classes d’appareil lié aux environnements de travail avec une interdiction absolue pour la classe 0 en Europe. Globalement l’ensemble des participants sont satisfaits de cette formation bien que quelques recommandations sont à noter : parfois il a semblé que la documentation était moins cohérente que les présentations du formateur car elle ne permet pas d’identifier les points essentiels à retenir. Il a été regretté que des exemples pratiques n’aient pas été suffisamment développés sur la consignation.
Formation continue : 
Par Laurence Neuville (DR14)

Laurence Neuville coordonne toutes les requêtes de notre réseau qui nécessite des financements particuliers dans le cadre de la formation permanente. Elle est associée au plan de formation pluriannuel de la délégation pour les personnels CNRS et fait remonter des formations qui lui sont demandées, soit par le comité de pilotage après enquête ou soit pour répondre à des besoins spécifiques de laboratoire. 
La formation VHDL a été négociée pour pouvoir bénéficier au plus grand nombre de personnels intéressés. Pour l’habilitation électrique, une session initiale et une session de recyclage seront organisées avant la fin de l’année. Les retours de questionnaires sont faibles (environ 1/5) et il serait très apprécié que ce score soit amélioré à l’avenir. Laurence a besoin de nos réponses pour définir une stratégie de formation qui nécessite parfois d’annoncer des prévisions budgétaires. Elle nous annonce que la formation PSoC est en file d’attente.
Arnauld a invité un représentant de la société MICROCHIP Patrick Denis, qui nous fait part des formations gratuites sur Paris organisées pour les membres du CNRS et de la Recherche en général.

Laurence Neuville nous rappelle les règles d’attribution des formations dans le cadre des unités mixtes de recherche (UMR). Pour les propositions globales de formation à l’ensemble des membres du réseau, il n’y a pas de distinctions, comme la formation VHDL. Dans le cadre de démarche individuelle de formation, les personnels du CNRS sont prioritaires. En l’absence de demande de formation pour un personnel CNRS et si un besoin spécifique de formation est motivé par le directeur de l’UMR, les personnels avec d’autres statuts seront acceptés.
Le club robotique de l’INSA : 

Des étudiants de l’INSA nous font part de leurs activités dans ce club qui a pour but chaque année de concourir à la coupe de France de Robotique à La Ferté-Bernard (72-Sarthe). Lors de la précédente manifestation une présélection avait eu lieu pour départager 200 équipes parmi lesquelles 100 ont obtenu une homologation. Chaque année l’objectif du robot change et une homologation correspond à un seul essai réussi. Un robot nécessite le partenariat de 4 composantes, on distinguera les disciplines suivantes : l’informatique, la mécanique l’électronique et la communication. Ce type d’application est évidemment la cible privilégiée pour tester des algorithmes d’intelligence artificielle. Un simulateur permet de vérifier ces algorithmes qui commandent tous les organes du robot au moyen d’un bus CAN. Beaucoup de dsPIC sont utilisés par la partie automatique pour les commandes et les communications.  L’IA scrute tous les capteurs du robot pour permettre une décision stratégique du robot. Chaque année la participation de l’INSA entraine une mise à niveau du robot pour répondre aux objectifs fixés par les organisateurs de la coupe de France de robotique (Thème 2009 : Temple Of Atlantis). Malgré quelques échecs, l’engouement de ces jeunes passionnés n’a jamais été altéré dans leurs activités pour relever ce défi. Beaucoup d’outils sont utilisés pour développer ce type d’application et quelques prototypes doivent être fabriqués avant d’obtenir la version adéquate. L’assemblée a beaucoup appréciée la présentation des étudiants qui ont reçu de vifs encouragements pour continuer à pratiquer leurs talents.
Un représentant de MICROCHIP Patrick Denis, nous présente sa société et la stratégie d’entreprise qui vise à produire des microcontrôleurs à faibles coûts capables d’investir tous les secteurs industriels. Il nous rappelle que les kits sont garantis à vie et que leurs coûts sont volontairement très bas. Le dernier outil permettant de mettre en œuvre ces microcontrôleurs est le débogueur ICD3 qui gère toute la famille MICROCHIP. L’architecture provient du fondeur Californien MIPS Technologies (Microprocessor without interlocked pipeline stages) et Patrick Denis nous fait part des performances des derniers nés de la série en 32 bits qui s’inscrivent comme solutions de développements pérennes. Suite à des questions de l’assemblée concernant la mise en œuvre des PIC sous LINUX comparés aux processeurs ARM, Patrick Denis ne dément pas des différences très notables entre les deux technologies et les difficultés rencontrées par les utilisateurs de PIC.
Arnauld nous avait installé pour l’occasion une série d’atelier pour nous montrer les étapes d’un développement d’application gérant les ressources de ces microcontrôleurs. Un asservissement de vitesse par commande PWM avec des critères pour choisir la fréquence et le rapport cyclique. Il nous décrit les possibilités graphiques du compilateur MPLAB IDE v8.20  qui génère un fichier d’en-tête (.h) suite à la concaténation d’icônes sélectionnées par l’utilisateur et qui représentent chacune, une ressource du microcontrôleur. Une autre démonstration concerne la commande d’un moteur pas à pas en utilisant l’hyperterminal de Microsoft et une liaison USB associée à un circuit FTDI.
Remerciements : 
Nous remercions tous les membres organisateurs et particulièrement l’administration de l’INSA et son personnel pour nous avoir accueillis dans leurs locaux. Les participants se sont retrouvés pour partager un instant gastronomique préparé par le service de restauration de l’INSA.
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