
 

Organisation du projet MrLineTiny3 

 

MrLineTiny3 .c  
Bibliothèques  
<tiny26.h> 
<delay.h> 
"MrLineTiny.h" 
"RBELEVE.h" 
 
Définitions  
t_delay 
 
Variables locales  
Visu_Position : octet+ 
Position_Robot : octet+ 
EtatCdeMot : Etat_Commande_Moteur  
 
Programme  
 
début 
… 
fin 

 

MrLineT iny.h  
Définitions  
ACO (redéfini) 
CDE_ROUE_G 
CDE_ROUE_D 
t_IR 
t_mux 

Prototypes  
Arret_Moteurs 
Active_Timer 
octet+ AcquerirPositionRobot  
octet+ AfficherPositionRobot : octet+ 
ReglerCdeMoteursRobot : octet+ 
 

 

MrLineTiny.lib  
Bibliothèques  
<tiny.h> 
<delay.h> 
"MrLineTiny.h" 
"RBELEVE.h" 
 
Fonctions  
Arret_Moteurs 
Active_Timer 
octet+ AcquerirPositionRobot  
octet+ AfficherPositionRobot : octet+ 
ReglerCdeMoteursRobot : octet+ 
 

 

RBELEVE.h 
Définitions  
Visu_Hors_ligne 
Visu_Droite_Plus 
Visu_Centre1 
Visu_Droite 
Visu_Gauche_Plus 
Visu_Centre2 
Visu_Gauche 
Visu_Centre3 
 
_0PC à _90PC 
 
Types de variable  
Etat_Commande_Moteur : énumération 
Etat_Position_Robot : énumération 

 


