BOCHET Romain TS4
PPE Convoyeur a bande
Annexes

prog base 3.c

/%
* Auteur Romain BOCHET
* P.P.E. Convoyeur a bande
* Programme PIC C.N.A.

R e e A g dh db b b b S i i g g Y

*prog base 3.c *
kAkkkhkhkkhkkhkkhkhkhkkkkx*k

*/

#include std84.h //declaration d'inclusion

#include bit84.h

#define sortie portb //declaration d'équivalence
#fdefine marche porta.l //declaration bouton poussoir
marche

char cpt, //compteur boucle accélération deceleration

tempoAccelDecel,// tempo entre deux vitesses successives de
l'accélération ms
tempoVitCons; // tempo palier vitesse constante

volid main ()

{

/*Initialisation des parametres de conception*/

trisb=0x0; //Configuration port b en sortie ==> vers le
C.N.A.

trisa=0bl0; //Configuration RAl en entrée

cpt=0; //compteur des rampes accélération et
deceleration

sortie=0; //initialisation de la sortie a 0 ==> aucune
activité

/*Initialisation des parametres de reglage*/

tempoAccelDecel=25; // temporisation par palier
acceleration deceleration millisecondes
tempoVitCons=5; //declaration de la tempo 2 en secondes

/******************Debut boucle infinie******************/

for(;;)

{
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/***************Attente marche***********************/

while (!marche)
{
delay (0);
sortie=0;
} // Fin while (marche)
/***************Rampe acceleration**********************/
for (cpt=0;cpt<255; cpt++)
{
sortie=cpt+l; //car cpt max = 254
microdelay (tempoAccelDecel) ;
microdelay (tempoAccelDecel) ;
microdelay (tempoAccelDecel) ;
microdelay (tempoAccelDecel) ;

14

}

/***************Palier de Vitesse***********************/
delays (tempoVitCons) ;

/***************Rampe de deceleration*******************/

for (cpt=sortie;cpt>0;cpt--)

{
sortie=cpt;
microdelay (tempoAccelDecel) ;
microdelay (tempoAccelDecel) ;
microdelay (tempoAccelDecel) ;
microdelay (tempoAccelDecel)

4

//fin for(;;)
} //fin void main ()
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codeuse_b_2 O.c

/*
* Auteur Romain BOCHET

* P.P.E. Convoyeur a bande
* Programme PIC C.N.A.
*khkkKhkhkkkhkhkhkkhkk*xk*x

*codeuse b 20.c *
R e e A g dh g b b b b i i g g Y

*/

#include std84.h //declaration d'inclusion

#include bit84.h

#define sortie portb //declaration d'équivalence

#fdefine marche porta.0 //declaration bouton poussoir
marche

#define codeuse vl porta.l //Declaration des quatres voies

de la roue codeuse

#define codeuse v2 porta.2
#define codeuse v3 porta.
#define codeuse v4 porta.4

w

char cpt, //compteur boucle accélération deceleration

tempoAccel, // tempo entre deux vitesses successives de
l'accélération ms

tempoDecel, // tempo entre deux vitesses successives de la
decelération ms

tempoVitCons, // tempo palier vitesse constante

Spr

codeuse; // stockage de la valeur de la roue codeuse

void main ()

{

/*Initialisation des parametres de conception*/

trisb=0x0; //Configuration port b en sortie ==> vers le
C.N.A.

trisa=0x1F; //Configuration porta en entrée ==> bp marche +
roue codeuse

cpt=0; //compteur des rampes accélération et
deceleration

sortie=0; //initialisation de la sortie a 0 ==> aucune
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activité
/*Initialisation des parametres de reglage*/

tempoAccel=25; // temporisation par palier acceleration
millisecondes

tempoDecel=25; // temporisation par palier deceleration
millisecondes

tempoVitCons=5; //declaration de la tempo 2 en secondes

/******************Debut boucle infinie******************/

for(;;)

{

/***************Attente marche***********************/

while (!marche)
{
delay (0);
} // Fin while (marche)
/***************Calcul de la tempo**********************/
codeuse = lirecodeusedecal();
tempoAccel = calculTempoAccel (codeuse) ;
tempoDecel = calculTempoDecel (codeuse) ;
/***************Rampe acceleration**********************/
for (cpt=0; cpt<255;cpt++)
{
sortie=cpt+1; //car cpt max = 254
delay (tempoAccel) ;
}

/***************Palier de Vitesse***********************/

//sortie = tempoDecel; //testrb affichage tempo

decel

}

delays (tempoVitCons) ;
/***************Rampe de deceleration*******************/
for (cpt=sortie;cpt>0;cpt--)
{
sortie=cpt;
delay (tempoDecel) ;

//fin for(;;)
//fin void main ()

/*****************************************************************

kkhkkhkkhkkhkkhkAk KKKk *K

A KK KA KKK KKK fonction lirecodeusedecal ()
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Rt I AR A dh db b b b b b 2 S g db db b b b b b 4

HRK KK KKKk kK 1lit 1l'etat de la roue codeuse
PR b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b i i d
Xk kkkkkkk Kk k% decalage de blt

R I e A A dh db b b b b i i S I G S b b b b i S i g I 4
R S g dh Sb b b b b b e 2 S Sh Sb b b b b b b d db S dh  Sb Ib b b b b b i S db db Ib Ib b b b b b d S db db  Ib Sb b b b b b S S S dh Ih Ib b b f

**********/

char lirecodeusedecal ()
{

char cod;

cod = 0;

if (codeuse v4)

{ cod++;}

cod = cod<<1;

if (codeuse v3)

{ cod++;}

cod = cod<<1;

if (codeuse v2)

{ cod++;}

cod = cod<<1;

if (codeuse vl)
{ cod++;}

return (cod) ;

/*****************************************************************

kkhkkhkkhkkhkkhkk KKKk %K

A KKK A KKK KKK fonction lirecodeuseaddi ()
PR b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b i g

ek e e e ke ke ke ke ke e ok 1lit 1'etat de la roue codeuse
Ak hkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkkk

Kok Kok ok ok ok ok ok ok ok k utilisation d'adition de bit
P A b A b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b

R e e A g g db b b b b b i i 2 I G db b b b i i i i i S g S S b b i i i i S S A A S b b b i i i i d I I S b b b i i i i S A I S b b
**********/

char lirecodeuseaddi ()

{
char codif;
codif=0; // initialisation de codeuse
if (codeuse vl)
{
codif=codif+1l; //Ajout du pids des bits respectifs
}
if (codeuse v2)

{
codif=codif+2;
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if(codeuse_v3)
{ codif=codif+4;
if(codeuse_v4)
{ codif=codif+8;
ieturn(codif);

}

/*****************************************************************

kkhkkhkkhkkhkkhkAk KKKk K

e ke ke ke ke ok ok ok ok ok ok ok fonction calculTempoAccel (codeuse)
P b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b i 4

KHK KKK KKK KKK calcule la tempo de la rampe d'acc.
Ak hkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkkk

Fhokkkkkkkkkk variable d'entrée :

R b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b i g

A KKK A KKK KKK ->codeuse : etat de la roue codeuse
PR b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b i i d

AKX KKK KKK K KK variable de sortie :

Rt i S S e S S S b S S S i S S b S S g
Kk K kK ke ->tempoAccel: tempo rampe accel.
R R A i S S SR db S S I S I S i S S S g i 2 g S ¢
Rt i S dh e b i S i e S e S i S S e S i S S S S e i S S e S S S B S S S S i S S S i S S S S S S i S i S i R S S i S i

**********/

char calculTempoAccel (char codeuse)
{

char temp; //Variable temporaire definie localement

temp=0;

if (codeuse==0)

{temp=0 ;}

if (codeuse==1)

{temp=1 ;}

if (codeuse==2)

{temp=2 ;}

if (codeuse==3)

{temp=3 ;}

1f (codeuse==4)

{temp=4 ;}

if (codeuse==5)

{temp=6 ;}

if (codeuse==06)

{temp=8 ;}

if (codeuse==7)

{temp=10 ;}
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1f (codeuse==8)
{temp=12 ;}
if (codeuse>=9)
{temp=14 ;}
return (temp) ;

}

/*****************************************************************

Ak Kk Kk khkkhkAkKxKkKhK

R R R R fonction calculTempoDecel (codeuse)
khhk kA khkhkhhkkhhkhkkhkrkhkkhkkhkhkhkrkkxk*k

KR KKK KKK KKKk calcule la tempo de la rampe de dec
khhkkhkhkhkkhkhkhkhkhkhkhkhkhkkkhkhkhkhkxkhk*xk*x

KKK KKK KKK KK variable d'entrée :
kkhhkkhkkhkhkkhkkhkkhhkhkkhkhkhkkhkkhkhkhkkhkhkh*k

R R R R ->codeuse : etat de la roue codeuse
khhk kA khkhkhhkkhhkhkkhkrkhhkhkkhhkhkkhkkxk*k

R R R R variable de sortie :

khkkkhkhkkhkhkkhkkhk kA kA hkdkhkkhkhArkhhkkx%k

KKK KA KKK KK ->tempoDecel:tempo de la rampe dec.

Rt i S i e db S SR b S b i S i S S i b d b g

BRI I 2 I b S db b 2 S S db b 2 I db I db b b S b b SR S S I I S b b I S db b S S db I S S S Ib I Ib b b 2 db b S I S O i S i 4

**********/

char calculTempoDecel (char codeuse)
{
char temp; //Variable temporaire definie localement
if (codeuse==0)
{temp=0 ;}
if (codeuse==1)
{temp=1 ;}
if (codeuse==2)
{temp=2 ;}
if (codeuse==3)
{temp=3 ;}
1f (codeuse==4)
{temp=4 ;}
if (codeuse==5)
{temp=5 ;}
if (codeuse==06)
{temp=7 ;}
if (codeuse==7)
{temp=9 ;}
if (codeuse==8)
{temp=11 ;}
if (codeuse>=9)
{temp=13 ;}
return (temp) ;
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phase 6 complet.c

/*
* Auteur Romain BOCHET

* P.P.E. Convoyeur a bande
* Programme PIC C.N.A.
khhkhkkhkhkhhkhkhhkkhkhkkxkhkk*x%k

*phase 6 complet.c *
Ak Akhkhkhhkhkhkhkhkkkhkhkxk

*/

#include std84.h //declaration d'inclusion
#include bit84.h

#define sortie portb //declaration d'équivalence

#define entree porta

char

vitesse, // vitesse intantanee

deplacement,

vitesse max, //vitesse maxi (0 --> 255

vitesse arret , // vitesse d'arret direct

rampe acc(10] = {1,5,10,15,20,40,50,60,70,80},

rampe dec[10] = {80,70,55,40,33,22,11,5,3,1},

deplacement max(10] = {10,10,10,10,100,100,100,200,200,200},

tempo palier,

bp marche, // état du bouton poussoir marche/arret

bp marche precedent, // état precedent du bouton marche

phase , // 0 : arret, 1 :accel, 2 vit constante
, 3 : dec

tempoAccel, // tempo entre deux vitesses successives de
l'accélération ms

tempoDecel, // tempo entre deux vitesses successives de la
decelération ms

tempoVitCons, // tempo palier vitesse constante

Spy

codeuse; // stockage de la valeur de la roue codeuse

volid main ()

{

/*Initialisation des parametres de conception*/
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BOCHET Romain

trisb=0x0;
C.N.A.
trisa=0x1F;
roue codeuse
sortie=0;
activité

//rampe all=

tempo palier

vitesse max =
vitesse arret
vitesse = 0 ;

lecture entre

/*************

sortie = 0; ph
for (;;)

{

/*********

lecture en
evoluer ph
vitesse =
//sortie =
sortie =

delay();

/*************
kkhkkkkKk K k%K

*hkkkkhkkhkkKkKhkKhkkkxk
R 2 S dh Ib Ib b b b b 4
LI I I R A A db db i b b b 4
* ok Kk Kk kKK Khk

R 2 S dh Ib Ib b b b b 4
LI I I R A A db db i b b b 4

*hkkkkhkkhkkKkKhKhkkkxk

TS4

PPE Convoyeur a bande
Annexes
//Configuration port b en sortie ==> vers le
//Configuration porta en entrée ==> bp marche +
//initialisation de la sortie a 0 ==> aucune

/*Initialisation des parametres de reglage*/

{16, 240};
= 10;

63; // vitesse maxi atteinte par la bande
= 3;

e (porta); // suppression du font initial ;
*****Debut boucle infinie******************/
ase = 0;

******Attente marche***********************/

tree(porta);

ase();

piloter vitesse(vitesse);
phase ; //vitesse;

vitesse;

//fin for(;;)
//fin void main ()

R e S d dh Ib b b b b b b S 2 dh db Sb Ib b b b b b i S db dh Ib Sb b b b b b i S dh db db Sb Sb b b b b i b 2 db 9 4

* kX lecture des entrées et decodage
* Xk Kk k%

LR e S A A db b b b b b 2 dh dh db db b b b b i 2 b g dh db b b b b S S S G AR db db (b (b b b S S 2 db A I b b

*** yariable d'entree : port A
* Kk Kk %

*** affecte les variables globales
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kkhkkhkkhkkhkkhkkAkhAkhkhkhkhkkhk Kk kK k%

khkkkhkkhkA XKk hkkkkk%k . bouton marche

R e A dh Ib db b b b b i S dh db g4 B

kkhkkhkkhkkhkkhkkAk Ak hkk k) k% . Codeuse

AkhkkhkkhkkhkkAkArhkhkhhkkkkk%k

R S g dh Sb b b b b b e 2 S Sh Sb b b b b b b d db S dh  Sb Ib b b b b b i S db db Ib Ib b b b b b d S db db  Ib Sb b b b b b S S S dh Ih Ib b b f

********/

void lecture entree (char port)
{

codeuse = port>>1; // supression du bit porta.0 (bouton
marche)

bp marche precedent = bp marche; // enregistrement de 1l'etat
precedent du bouton marche
bp marche = port & 1 ; // extraction du bit porta.0
[/ *F*FHxHk%E%k calcul des fronts
* montant :
((bp _marche==1) && (bp marche precedent==0))
* descendant :

((bp marche==0) && (bp_marche precedent==1))
*/
} // fin : lecture entree(char port)

/*****************************************************************
Kk kkkhkkkKk*k

KKK K K Kk ok ke changer de phase de fonctionnement

Ak Ak khkhkhkkhkhkhkkkkhkx*k

BRI AR 2 I b S db b 2 S S I I 2 S db I db b b S db b SR S S I b S b b S S db b S S S db I S S S Ib I S b b S db b S S S O i Sb i 4
Kk ok Kk kkk ok kK

FhAkkkkkkkkkkkkk %k ygariable d'entree : aucune
P b b b b b b b b b b i b i i g

FARK KA KAk xFkxxkxxk* gffecte la variable globale
R i b b b b b b b i A b b g

kA Ak khk Ak hkhkhkkhkkhk ki) k% . phase
kkhkkhkkhkkhkkhkkAkhAkhkhkhkhkkhkkhk k) )%k
R e e A A g db b b b b b i i 2 I G g b b b i b i S 2 S G S S b b i i i i i S G A S b b b i i i i d I I S b b i i i i i G A g S b b

********/

void evoluer phase ()

{

switch (phase) //structure de test a multiples choix

{

case 0 :{

if ((bp marche==1)&& (bp marche precedent==0)) //si
front montant bp
{phase = 1; //vers la rampe d'accélération
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}
break; } //fin de la structure de test
case 1 :{
if (vitesse>= vitesse max ) //(vitesse >= vitesse max)
// fin accel --> vitesse constante
{ phase = 2;
}
if ((bp marche==1)&& (bp marche precedent==0)) // demande
arret --> decel
{ phase = 3; //deceleration
}
break; }

case 2 :{
// fin plateau
if (deplacement>=deplacement max[codeuse]) //si fin
vitesse plateau
{
phase = 3;
}

if ((bp marche==1)&& (bp marche precedent==0)) // demande
arret --> decel

{ phase = 3;

}

break; }
case 3 :{

if (vitesse<=vitesse arret) //(vitesse >= vitesse arret)

// fin accel --> vitesse constante

{ phase = 0;

}

// introduire possibilité reaccelération passage en phl
break; }

/*****************************************************************
Kk khkkk k) Kk*k

FAK KKK ALK KKK ALK KK determiner nouvelle vitesse
i b b b b b b b b b b b b b b i 4
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R I A dh A db db b b b b 2 2 G A db db b b b b i i 2 S db S S b b b b S S 2 S dh db S b b b b S S S 2 A db g i b b b b i S 2 A I g b i
* ok kkkkKkKhk

Fhxkkkkkrkkkkkxtxx* yarigble d'entree : vitesse
instantanée******************

FhAkkkkkkkkkkkk Lk  renvoie la nouvelle vitesse
KAXKXKKAKKAKAKAKAKNKkhkhkkkkkk*

R e d db db db b b b b S 2 G dh db db b b b b i i 2 S dh  db S b b b b S S 2 4 dh db db b b b b i S S dh A A A b b b b b S S 2 A I g b b

********/

char piloter vitesse(char vit )

{

if (phase==0) //attente de bouton Dcy
{
vit = 0;
deplacement = 0;
}
if ((phase==1)&& (vit<vitesse max)) //premiere phase

d'accélération
{
vit++;
delay (rampe acc[codeuse]);
}
if ((phase==2)) //phase de palier
{
vit = vitesse max;
deplacement++;
delay (tempo palier);
}

if (phase == 3) //phase de décélération ou d'arret
apres bp Dcy
{
if (vit <= vitesse arret)
{
vit = 0;
}

else

{

vit--;

delay( rampe dec[codeuse]);

}

return vit;

}
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/* switch (phase)
{
case 0 :{
vit = 0;
break; }
}ox/
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