CORRECTION de FG2 « Robot Suiveur de Ligne »

Q1) Voir Annexe 1
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IF = (Vcc –(VF + VPA3))/R3

IF > 0 si (Vcc –(VF + VPA3))/R3 > 0






soit si Vcc > VF + VPA3 or on a soit VPA3 = 0 soit







VPA3 = Vcc donc IF > 0 si VPA3 = 0 => PA3 = « 0 »
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Q5)
// Mots de commande des LED Visu   
// -----------------Etat des LED de visualisation------------------------------------

             



          // Del_G | Del_C | Del_D  
Remarque

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

#define Visu_Hors_ligne    0b00111111      // off   | off   | off        - - - 

#define Visu_Droite_Plus   0b00011111      // on    | off   | off        * - -

#define Visu_Centre1       0b00101111      // off   | on    | off        - * -

#define Visu_Droite        0b00001111      // on    | on    | off        * * -

#define Visu_Gauche_Plus   0b00110111      // off   | off   | on         - - * 

#define Visu_Centre2       0b00010111      // on    | off   | on         * - *

#define Visu_Gauche        0b00100111      // off   | on    | on         - * *

#define Visu_Centre3       0b00000111      // on    | on    | on         * * *
« - » : LED éteinte 
« * » : LED éclairée

Q6)
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Q7)
Q8)
	Nom
	Valeur(2)
	Remarque

	Visu_Hors_ligne
	X X X 1 1 1 1 1
	- - - - -

	Visu_Centre_5
	X X X 0 0 0 0 0
	* * * * *

	Visu_Droite
	X X X 0 0 0 0 1
	* * * * -

	Visu_Droite_+
	X X X 0 0 0 1 1
	* * * - -

	Visu_Droite_2+
	X X X 0 0 1 1 1
	* * - - -

	Visu_Droite_3+
	X X X 0 1 1 1 1
	* - - - -

	Visu_Gauche
	X X X 1 0 0 0 0
	- * * * *

	Visu_Gauche_+
	X X X 1 1 0 0 0
	- - * * *

	Visu_Gauche_2+
	X X X 1 1 1 0 0
	- - - * *

	Visu_Gauche_3+
	X X X 1 1 1 1 0
	- - - - *


« - » : LED éteinte 
« * » : LED éclairée
Annexe 1 : Schéma structurel de la carte Mr LineTiny
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VisuPosition = 00001111(2) = 0F(16)
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VisuPosition = 00110111(2) = 37(16)
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