Organisation du projet multi fichiers ROBSVL2_2_0


RB_2_2_0.c�
�
Bibliothèques


<mega32.h>, <delay.h>, <stdio.h>, <stdlib.h>


<string.h>, <math.h>


"RB220.h"


"RBELEVE.h"


"SISI2SVL.h"


"PCF8574.h"�
�
Constantes


eeprom PWM_EEPROM[11][2] : octet+


flash flechehaut[8], flechebas[8] : octet+�
�
Types


flash Affichage_reglages {


ligne0[12]: octet; 


ligne1[12]: octet;} : structure 


TMenu : énumération�
�
Variables globales


Tab_Aff_Reg[11] : Affichage_reglages


PWM[11][2] : octet+


Menu, Menu_1 : TMenu


EtatCdeMot : EtatCommandeMoteur


Cible, Cible_1 : bit �
�
Variables locales


BP, Code_BP, i, j, k, NumServo, NulServo_1, Aff_Cde_Servo, Aff_Cde_Servo_1, decompte, decompte_1, rcycl, rcycl_1 Cde_Del_IR : octet+ 


alpha[11] : octet+


i_n, i_n_1 : entire+ 16bits


display_buffer_ligne0[17] : octet


display_buffer_ligne1[17] : octet


�
�
Programme principal


début


…


fin�
�






RB220.h�
�
Définitions


ACO (redéfini)


CONNECTEURAV, CONNECTEURAR


POSITIONCONNECTEUR


PARCOURS_ROBOT


�
�
Types


EtatCommandeMoteur : énumération


�
�
Constantes externes


Table_Calcul_OCR1x[21][2];�
�






PCF8574.h�
�
Prototypes


Ecrire_Port_I2C_Soft : octet+, octet+


octet+ Lire_Port_I2C_Soft : octet+�
�






RBELEVE.h�
�
Définitions


Visu_Hors_ligne à Visu_CENTRE_5


�
�
Constantes externes


Table_Calcul_OCR1x[21][2]


�
�
Types


ValeursCapteurLignePossibles : énumération


�
�
Variables externes


Position_Robot, Position_Robot_1 : ValeursCapteurLignePossibles 


�
�
Prototypes


Mode_Run


Gestion_Balle


�
�






RB_ELEVE.c�
�
Bibliothèques


<mega32.h>, <delay.h>


"RB220.h", "RBELEVE.h", "SISI2SVL.h" "PCF8574.h"�
�
Constantes


Table_Calcul_OCR1x[21][2] : octet+


�
�
Variables locales


Position_Robot : octet+


�
�
Fonction


Mode_Run


�
�






SISI2SVL.h�
�
Définitions 


------------------------------------------


Boutons-poussoirs


ECHAP_I2C, ENTR_I2C, OK_I2C, SET_I2C


MOINS_I2C, FlecheB_I2C, FlecheH_I2C


PLUS_I2C


------------------------------------------


Add_LED_I2C, Add_BP_I2C


------------------------------------------


CAPTEUR_IR, CDE_MOTD, CDE_MOTG


------------------------------------------


CDE_SERVO1, CDE_SERVO2, Aff_Valeur_Cde_SERVO1, Aff_Valeur_Cde_SERVO2


------------------------------------------


Add_FlecheH_CGRAM, Add_FlecheB_CGRAM, Caractere_FlecheH, Caractere_FlecheB, 


------------------------------------------


Mots de cde des Leds


Visualise_Hors_Ligne etc


------------------------------------------


Valeurs renvoyées par le capteur ligne


CapteurLignePossibles


------------------------------------------


Commande des moteurs


EtatCommandeMoteurProf


------------------------------------------


AC0 redéfini


�
�
Variables externes


Cible : bit


PWM[11][2] : octet�
�
Prototypes


unsigned char Lire_BP_I2C_Soft(void)


Affiche_LCD(char *ligne0,char *ligne1)


void Affiche_Fleche(void);


void Arret_Moteurs(void);


void Active_Moteurs(void);


unsigned char CalculerValeurCapteurLigne(void);


unsigned char AdapterValeurCapteurLigneSiConnecteurAV(unsigned char ValeurCapteurLigneSVL);


unsigned char AfficherPositionRobotSVL(unsigned char PositionRobot);


void CorrigerTrajectoireRobotSVL(unsigned char PositionRobot);





�
�









