CORRECTION_FG5_PROGRAMMATION_ROBOT_ELEVE

Q1)
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------
      PositionRobot = HORS_LIGNE; // Initialisation à 0	
      Cde_Del_IR = 1; 

      for (i=0;i<5;i++)  // Début Acquisition de la position du robot par rapport à la ligne
       {
 (
Q2b)
#
define
 
Visu_Hors_ligne
 
0b11111111
#
define
 Visu_GAUCHE_3PLUS
0b11111110
#
define
 Visu_GAUCHE_2PLUS
0b11111100
#
define
 Visu_CENTRE_1
0b11111111
#
define
 
Visu_GAUCHE_PLUS
0b11111000
#
define
 Visu_CENTRE_3
0b11111111
#
define
 
Visu_GAUCHE
0b11110000
#
define
 Visu_DROITE_3PLUS
0b11101111
#
define
 Visu_DROITE_2PLUS
0b11100111
#
define
 
Visu_DROITE_PLUS
0b11100011
#
define
 
Visu_DROITE
0b11100001
#
define
 Visu_CENTRE_5
0b11100000
)        CAPTEUR_IR = ~Cde_Del_IR;
      	delay_us(30);	// Activation d'un capteur à ajuster   (19µs par défaut)
        if (ACO == 1) PositionRobot = PositionRobot | Cde_Del_IR;
        CAPTEUR_IR = 0xFF;
        Cde_Del_IR = Cde_Del_IR << 1 ;
        delay_us(540);	// à ajuster   (540µs par défaut)
       }
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------

Q2a)
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------                  
        switch (PositionRobot)
        {  
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------       
// !!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!! REMPLACER les ??? CI-DESSOUS !!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------        
// 		    Position_Robot 			Modification de la commande des LED             Commentaires    				
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------
		case HORS_LIGNE:  		VisuPosition = Visu_Hors_ligne; break;			// Hors ligne
		case GAUCHE_3PLUS:  	VisuPosition = Visu_GAUCHE_3PLUS; break;		// Gauche3+
		case GAUCHE_2PLUS:  	VisuPosition = Visu_GAUCHE_2PLUS; break;		// Gauche2+
		case CENTRE_1:     		VisuPosition = Visu_CENTRE_1; break;			// Centre1 non visualisé
case GAUCHE_PLUS:  		VisuPosition = Visu_GAUCHE_PLUS; break;			// Gauche+  
case CENTRE_3: 	   	VisuPosition = Visu_CENTRE_3; break;			// Centre3 
case GAUCHE: 			VisuPosition = Visu_GAUCHE; break;			// Gauche 
case DROITE_3PLUS: 		VisuPosition = Visu_DROITE_3PLUS; break;		// Droite3+
case DROITE_2PLUS: 		VisuPosition = Visu_DROITE_2PLUS; break;		// Droite2+  
case DROITE_PLUS:  		VisuPosition = Visu_DROITE_PLUS; break;			// Droite+ 
case DROITE: 	   		VisuPosition = Visu_DROITE; break;			// Droite 
case CENTRE_5: 		VisuPosition = Visu_CENTRE_5; break;			// Centre5   
default :			VisuPosition = 0b00011111; break;			// Visu_Erreur_mesure_ligne
        }
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------



Q3a) 

	Cas 1 : Connecteur à l’avant dans le sens de déplacement du robot
	Cas 2 : Connecteur à l’arrière dans le sens de déplacement du robot

	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	Poids
	16
	8
	4
	2
	1

	Port
	PA4
	PA3
	PA2
	PA1
	PA0

	Cellule
	U5
	U4
	U3
	U2
	U1

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	



Position robot = 16 + 8 + 4 + 2 = 30

	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	Poids
	1
	2
	4
	8
	16

	Port
	PA0
	PA1
	PA2
	PA3
	PA4

	Cellule
	U1
	U2
	U3
	U4
	U5

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	



Position robot = 8 + 4 + 2 + 1 = 15



Q3b) 
	Position du capteur par rapport à la ligne
	Position du connecteur du capteur 5 cellules (par rapport au sens du déplacement)

	
	Avant du robot
	Arrière du robot

	Hors_Ligne
	0
4
14
31

	CENTRE_1
	

	CENTRE_3
	

	CENTRE_5
	

	DROITE
	30
	15

	DROITE_PLUS
	28
	7

	DROITE_2PLUS
	24
	3

	DROITE_3PLUS
	16
	1

	GAUCHE
	15
	30

	GAUCHE_PLUS
	7
	28

	GAUCHE_2PLUS
	3
	24

	GAUCHE_3PLUS
	1
	16

	
	
Px4 Px3 Px2 Px1 Px0
	
Px0 Px1 Px2 Px3 Px4



Q4)
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------
#if  POSITIONCONNECTEUR == CONNECTEURAV
enum ValeursCapteurLignePossibles {HORS_LIGNE, GAUCHE_3PLUS, GAUCHE_2PLUS = 3, CENTRE_1, GAUCHE_PLUS=7,
CENTRE_3=14, GAUCHE, DROITE_3PLUS, DROITE_2PLUS=24, DROITE_PLUS=28, DROITE = 30, CENTRE_5};
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------

Q5)
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------
// "Suivi de la ligne"        
        case CDE_CENTRE : CDE_MOTG = PWM[0][0]; CDE_MOTD = PWM[0][1];
                            if (PositionRobot == GAUCHE) EtatCdeMot = CDE_DROITE;
                          	    else if (PositionRobot == DROITE) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE;
                          		    else if (PositionRobot == HORS_LIGNE) EtatCdeMot = CDE_COUPURE;
                          			    else EtatCdeMot = CDE_CENTRE;
        break;  
        
        
        case CDE_DROITE:CDE_MOTG = PWM[1][0]; CDE_MOTD = PWM[1][1]; 
                            if (PositionRobot == CENTRE_5 ) EtatCdeMot = CDE_CENTRE;
                          	    else if (PositionRobot == GAUCHE_PLUS) EtatCdeMot = CDE_DROITE_PLUS;
                           		    else if (PositionRobot == HORS_LIGNE) EtatCdeMot = CDE_COUPURE;
                          			    else EtatCdeMot = CDE_DROITE;
        break;   
        
        case CDE_DROITE_PLUS:CDE_MOTG = PWM[2][0]; CDE_MOTD = PWM[2][1];
        		            if (PositionRobot == GAUCHE) EtatCdeMot = CDE_DROITE;
                                else if (PositionRobot == GAUCHE_2PLUS) EtatCdeMot = CDE_DROITE_2PLUS;
                        		    else EtatCdeMot = CDE_DROITE_PLUS;
        break;  
        
        case CDE_DROITE_2PLUS: CDE_MOTG = PWM[3][0]; CDE_MOTD = PWM[3][1];
        		            if (PositionRobot == GAUCHE_PLUS) EtatCdeMot = CDE_DROITE_PLUS; 
        	       		        else if (PositionRobot == GAUCHE_3PLUS) EtatCdeMot = CDE_DROITE_3PLUS;
        			   		        else EtatCdeMot = CDE_DROITE_2PLUS;
        break;
             
        case CDE_DROITE_3PLUS: CDE_MOTG = PWM[4][0]; CDE_MOTD = PWM[4][1];
        		            if (PositionRobot == GAUCHE_2PLUS) EtatCdeMot = CDE_DROITE_2PLUS; 
        	       		        else if (PositionRobot == HORS_LIGNE) EtatCdeMot = CDE_DROITE_4PLUS;
        					        else EtatCdeMot = CDE_DROITE_3PLUS;
        break;
  

      
        case CDE_DROITE_4PLUS : CDE_MOTG = PWM[5][0]; CDE_MOTD = PWM[5][1];
        		            if (PositionRobot == GAUCHE_3PLUS) EtatCdeMot = CDE_DROITE_3PLUS;
        				        else EtatCdeMot = CDE_DROITE_4PLUS;
        break;
        			  			  
        case CDE_GAUCHE: CDE_MOTG = PWM[6][0]; CDE_MOTD = PWM[6][1]; 
                            if (PositionRobot == CENTRE_5) EtatCdeMot = CDE_CENTRE;
                          	        else if (PositionRobot == DROITE_PLUS) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_PLUS;  
                          		        else if (PositionRobot == HORS_LIGNE) EtatCdeMot = CDE_COUPURE;
                          			        else EtatCdeMot = CDE_GAUCHE;
        break;  
        
        case CDE_GAUCHE_PLUS: CDE_MOTG = PWM[7][0]; CDE_MOTD = PWM[7][1]; 
                            if  (PositionRobot == DROITE) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE;
        	                    else if (PositionRobot == DROITE_2PLUS) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_2PLUS;
                               		else EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_PLUS;
        break; 
        
        case CDE_GAUCHE_2PLUS: CDE_MOTG = PWM[8][0]; CDE_MOTD = PWM[8][1];
        		            if (PositionRobot == DROITE_PLUS) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_PLUS;
        		                else if (PositionRobot == DROITE_3PLUS) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_3PLUS;
        					        else EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_2PLUS;
        break;
        
        case CDE_GAUCHE_3PLUS: CDE_MOTG = PWM[9][0]; CDE_MOTD = PWM[9][1];
        		            if (PositionRobot == DROITE_2PLUS) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_2PLUS;
        	       		        else if (PositionRobot == HORS_LIGNE) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_4PLUS; 
        					        else EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_3PLUS;
        break;
        
        case CDE_GAUCHE_4PLUS: CDE_MOTG = PWM[10][0]; CDE_MOTD = PWM[10][1];
        		            if (PositionRobot == DROITE_3PLUS) EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_3PLUS;
        				        else EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_4PLUS;
        break;


        
        case CDE_COUPURE: CDE_MOTG = PWM[0][0]; CDE_MOTD = PWM[0][1];
                            switch(PositionRobot)
                            {
                                case CENTRE_5:      EtatCdeMot = CDE_CENTRE; break;   
                                case GAUCHE:        EtatCdeMot = CDE_DROITE; break;
                                case GAUCHE_PLUS:   EtatCdeMot = CDE_DROITE_PLUS; break;
                                case GAUCHE_2PLUS:  EtatCdeMot = CDE_DROITE_2PLUS; break;
                                case GAUCHE_3PLUS:  EtatCdeMot = CDE_DROITE_3PLUS; break;
                                case DROITE:        EtatCdeMot = CDE_GAUCHE ; break;
                                case DROITE_PLUS:   EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_PLUS; break;
                                case DROITE_2PLUS:  EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_2PLUS; break;
                                case DROITE_3PLUS:  EtatCdeMot = CDE_GAUCHE_3PLUS; break;
                                default:            EtatCdeMot = CDE_COUPURE; break;  
                            }
        
        break;
        
        // default : EtatCdeMot = CDE_CENTRE; 
        break;

//------------------------------------------------------------------------------------------------------------

Q6)
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------
const unsigned char Table_Calcul_OCR1x[21][2]={{0,0},{5,13},{10,25},{15,38},{20,51},{25,64},{30,76},
{35,89},{40,102},{45,115},{50,128},{55,140},{60,153},{65,166},{70,179},{75,191},{80,205},{85,219},
{90,233},{95,233},{100,253}};
//------------------------------------------------------------------------------------------------------------
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