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Examen TR57 

 

I  Mise en œuvre d’un régulateur PI parallèle sur TMS320LF2407 

La grandeur de consigne et la rétroaction de l’asservissement sont exprimées numériquement avec le 
facteur k1 par rapport aux valeurs réelles : X_DSP = k1·X_reel. La grandeur de sortie du régulateur est 
exprimée numériquement avec le facteur k2 par rapport aux valeurs réelles : U_DSP = k2·U_reel. 
 
I.1 Rappeler l’expression de la fonction de transfert continue (en p) d’un régulateur PI parallèle. 

I.2 Déterminer l’équation récurrente exprimant Up_reel(n) la sortie du correcteur P seul. 

I.3 En déduire l’équation récurrente exprimant la sortie Up_DSP(n) en fonction des grandeurs 
d’entrée manipulées par le DSP. 

I.4 Déterminer l’expression de la fonction de transfert échantillonnée (en z) du correcteur I en 
utilisant la méthode d’approximation du rectangle inférieur. 

I.5 Déterminer l’équation récurrente correspondante exprimant la sortie Ui_DSP(n). 

I.6 Ecrire en langage C la partie du sous-programme d’interruption correspondant au régulateur PI 
en tenant compte des éventuels restes de divisions entières. 

II  Réception SCI par interruption et buffer circulaire sur TMS320LF2407 

II.1 Déclarer le buffer circulaire d'une taille de 2000 mots, ainsi que les variables et sémaphores 
nécessaires à la gestion du buffer circulaire. 

II.2 Ecrire en langage C la fonction interrupt void inter_SCI(void) gérant la réception par buffer 
circulaire (l’interruption en réception du SCI est orientée vers l’interruption CPU INT5). 

II.3 Ecrire en langage C la fonction int kbhit(void) testant la présence d'une valeur dans le buffer de 
réception. 

II.4 Ecrire en langage C la fonction int getch(void) réalisant la lecture d'une valeur présente dans le 
buffer de réception. 

II.5 On désire que l’interruption inter_SCI puisse préempter une autre interruption inter_ADC. 
Indiquer comment permettre cela sans que la gestion des autres interruptions ne soit perturbée. 

III  Création d’une tâche périodique dans le noyau temps réel PICOS18 

On désire mettre en œuvre la tâche 0 faisant clignoter une LED témoin à la fréquence fixe de 10 Hz. 
L'arrêt du clignotement de la LED ou le non respect de la fréquence de clignotement signalerait un 
problème de résolution des contraintes temporelles par PICOS18. 
 
III.1 Le projet de départ est constitué des fichiers suivants : main.c, tascdesc.c, tsk_tsk0.c, int.c, 

define .h, picos18.lib, picos18iz.o et 18f458.lkr. Rappeler le rôle de chacun de ces fichiers. 
III.2 Indiquer suivant quel principe l’évènement associé à une alarme est déclaré et identifié par 

rapport à d’autres évènements (la déclaration de l’alarme à l’index 0 du tableau Alarm_list[] 
n’est pas demandée). 

III.3 Indiquer comment configurer cette alarme pour permettre un clignotement de la LED à 10 Hz 
par appels à intervalles de temps réguliers à la fonction COMMUTE_LED(). 

III.4 Ecrire le code en langage C de la tâche 0 (fonction TASK(TASK0)). 
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IV  Configuration du contrôleur CAN du TMS320LF2407 

On désire utiliser la mailbox 0 pour recevoir les trames d’identificateur standard 0x300 contenant des 
données de 8 octets. 

IV.1 Donner le contenu des registres initialisant l’identificateur et le champ de contrôle de la 
mailbox 0. 

IV.2 Déterminer le contenu des registres BCR1 et BCR2 pour initialiser la fréquence de transmission 
à 1Mbauds (on précisera chaque paramètre du Bit Timing pour une fréquence d’horloge de 
30 MHz). 

IV.3 Ecrire en langage C le sous-programme void init_CAN(void) d’initialisation de la mailbox 0 et 
du débit binaire du contrôleur CAN. 

IV.4 Représenter schématiquement l’interconnexion du DSP au bus CAN, en faisant apparaître les 
cœurs DSP, les contrôleurs CAN, les drivers CAN et le bus CAN. 

IV.5 Indiquer maintenant comment permettre la réception par la mailbox 0 de toutes les trames dont 
l’identificateur est compris entre 0x300 et 0x30F inclus. 
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