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1 3.1 test des entrées RAPE sur MPLABX 

 

 Test des entrées RAPE sur MPLABX  
   

 

Nous nous proposons dans ce cours de charger le programme du test des entrées 

puis de le tester sur le robot RAPE enfin de contrôler que toutes les entrées TOR et ANA sont 

fonctionnelles. 
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La vidéo associée : installation fichier mplab test des entrées liaison rs232 
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Charger le programme des entrées 

 

« test_Entrees_base_P1 » 
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Le programme passe en gras 
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Cliquez deux fois dessus :  

 

 

Description du programme :  
Dans ce petit programme de « test des entrées » nous allons tester les entrées TOR (boutons, 

fin de course sur bouclier avant), les entrées analogiques (cellule avant et tension batterie). 

 

Eventuellement allez voir sur le cours « 1-4 structure d’un programme RAPE » 

 

Explication sur le programme test des entrées :  
 

• Lecture des entrées analogiques 
Dans un premier temps on va lire les entrées analogiques et on stocke les valeurs dans deux 

variables :  « capteur_central_avant_AN0 » et « tension_batterie_AN3 » que l’on pourra utiliser plus 

loin dans le programme le texte capteur_central…….ce sera plus simple que ADCC……… 

capteur_central_avant_AN0 = ADCC_GetSingleConversion(channel_ANA0); 

       tension_batterie_AN3 = ADCC_GetSingleConversion(channel_ANA3); 

• appel des fonctions sur chaque tour de scrutation 
    FM_tempo_100ms(); 

    FM_tempo_500ms(); 

    commande_sorties() 

     cycle ();  //cycle grafcet 
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• appel de la fonction print toutes les 500ms 
if (fm_bit_500ms )   {  

         printf("\r\n"); 

     printf("     cmpt_roue_GA:  %d " , cmpt_roue_GA);//   

     printf("     cmpt_roue_DR:  %d " , cmpt_roue_DR); 

      printf("ana0 centrale,%d   " , capteur_central_avant_AN0); 

      printf("ana3 tension,%d   " , tension_batterie_AN3); 

       }    

Dans ce cas on affiche sur l’écran du pc avec le logiciel « TERA TERM » les valeurs des 

variables  

Exemple : la variables est cmpt_route_GA et on affiche le texte qui est entre guillemet 

avec deux point et la valeur de la variable en décimal. 

 

En sous-programmes appelés par la fonction main :  

 

 void cycle () 

 { 

 //test des leds 

   // if (bp1) {sortie_led_bleue =1;} else {sortie_led_bleue=0;} autre écriture possible 

     sortie_led_bleue = bp1 || bp2 || !det_AV_ID;// 

    if (fm_bit_100ms)  {sortie_led_coeur_ve = !sortie_led_coeur_ve;} 

  

} 

Dans cette fonction « cycle » on affiche la led bleue si on appui sur le bouton 1 ou le bouton 2 ou si il y absence de l’entrée du détecteur en 

effet l’entrée à une résistance de rappel à 5v donc on aura toujours 1 sauf que le détecteur sera activé on aura zéro c’est une sécurité 

positive si le fil casse sur le détecteur le robot considérera qu’il y toujours un obstacle il nous faudra par la suite gérer  ce cas. 

 

  

void commande_sorties(void) 

    { 

        sortie_mot_brosse = 0; 

        sortie_mot_IN1_recul_DR = 0; 

        sortie_mot_IN2_avance_DR= 0; 
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        sortie_mot_IN3_recul_GA = 0; 

        sortie_mot_IN4_avance_GA= 0;         

    } 

Les sorties ne doivent être commandées qu’une seule fois cela évite d’avoir des sorties qui scintillent. Dans ce cas  toutes les sorties à zéro 

pour qu’elles ne soient pas en l’air et soient commandées de manière intempestive. 

 

void FM_tempo_100ms(void)  

    { 

    if (bit_100ms & !inter_100ms ) {fm_bit_100ms = 1;} //  

    else {fm_bit_100ms = 0;} 

    /* bit intermédiaire */ 

    inter_100ms = bit_100ms; 

    return; 

    } 

 

void FM_tempo_500ms(void)  

    { 

    if (bit_500ms == 1 & inter_500ms == 0) {fm_bit_500ms = 1;} //  

    else {fm_bit_500ms = 0;} 

    /* bit intermédiaire */ 

    inter_500ms = bit_500ms; 

    return; 

    } 

Ce sont des fronts montants qui sont appelés, en début de programme. 
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Test pratique sur le robot. 
 

1- Faire le transfert du programme dans le pic. 

2- Appuyez sur  BP1 la LED bleue s’allume 

3- Appuyez sur BP2 la LED bleue s’allume 

4- Appuyez sur le pare choc avant la led bleue doit s’allumer 

5- Brancher la liaison rs232, lancer TERA TERM les informations venant du pic doivent 

apparaitre 

6- Placer sa main devant le robot environ 650 au début puis diminution 

7- Retirer le fil brun du + batterie puis placer une résistance de 100 ohms la valeur doit passer 

de 1023 à 500 pts. 

 

Remarque sur les dysfonctionnements:  
• si le voyant vert ne clignote pas rapidement, une cause possible et le non chargement du 

programme. 

• Si le voyant bleu est allumé en permanence le détecteur sur le pare choc avant est mal 

branché ou bloqué mécaniquement en position enfoncée ou le/les bp en normalement 

fermés. 

 

 


