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Test des entrées RAPE sur MPLABX

Nous nous proposons dans ce cours de charger le programme du test des entrées
moteurs puis de les tester sur le robot RAPE enfin de contrdler que toutes les codeurs
fonctionnent correctement.
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Charger le programme des entrées

3 MPLAB X IDE v6.00 - 18747k40_rape_multi V101 : default

|File Edit View Navigate Source Refactor Production Debug Team Tools Window Help

_ o x|

Q- Search (Cti+T)

[

EHHDE e RTEPERQR AT

novzdec :W:Oxo:bank0|  Howdo 12

Proje.. x| Files | Classes | Services | testea.. | B
=- (&8 18f47k40_rape_multi V101

Header Fles

(& mportant Fies

Linker Files

(&) source Files

MCC Generated Files

ERERREERREEFEEERREEE

Libraries
(@ Lozdables

k40_rape_multi_V1_01- | Navigator x =

Output x

The following memory areals) will be programmed:

configuration memory
User Id Memory

Programming/Verify complete
Connecting te MPLAE PICKiT 4

Curzently loaded versions:
Application version 00.07.07
..01.00.00
00.04.87
£3fafleesc
1.10.1308

Boot vezsiom....
Script version..
Seript build numbe
Tool pack version

Project Loading Warning x Configuration Loading Error x  PICKIt 4-18f47k40_rape_multi_ V1 01 * MPLAB® Code Configurator x 18f47k40_rape_multi_V1_01 (Build, Load, ) x

program memory: start address = 0x0, end address = 0x27%
program memory: start address = Dxfes0, end address = 0x1347%

@

« test_Entrees_base_P1 »
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progl.c

prog_escalier_V1.c

test_cyde_aleatoire_P7.c
test_cyde_roue_continu_P3.c
test_cyde_roue_continu_P4_arret obstade.c
test_depla_virtuel.c

test

test Open
= T Ctrl+X
E}--ﬁ' Librarie c CtrieC
&[5 Loadabl oy rl+
Paste Ctrl+V
k80_vope_muts]  Include il(s) in current configuraton |
Compile File

Remove From Project

Rename...
Save As Template...
History >

Tools »
Properties
MISRA Check File

Le programme passe en gras

E}% Source Files

18f47k40_test_12.c

18f47k40_test_carre.c
16f47k40_test_cyde_roue_avec_ralenti+ retour_Pa.c
16f47k40_test_cyde_roue_avec_ralentissement_P4.c
18f47k40_test_cyde_roue_p5.c
18f47k40_test_rotation.c

main.c

MCC Generated Files

progl.c

prog_escalier_V1.c

test_cyde_aleatoire_P7.c
test_cyde_roue_continu_P3.c
test_cyde_roue_continu_P4_arret obstade.c
test_depla_virtuel.c

test_Entrees_base Pl.c
test_Entrees_P1_oplions.c

test_sorties P2.c
G-[fF Libraries
-[fF Loadables
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Cliquez deux fois dessus :

" 3 MPLAB X IDE v6,00 - 18747K40_rape_multiV1_01 : default = o x I

File Edit View Navigate Source Refactor Production Debug Team Teols Window Help Q- Search (Ctrl+])
o LI Y —] R R R -] eI e

novzdee :W:0x0:bark 0| : HowdoT?

Proje.. x| Files | Classes | Services | testca... | [ || test_Entrees base Plc x| =
-6 18F47k40_rape_multi_V1_01 Souree | ooy M| E-B- O™ FBH(FPL R ®
Header Files
(& 1mportant Fies 13 /* .
(i uinker Fies 2 .
(@ Source ik j ]
% 1 :
B e
2
& :
& E
& . 10
(i3 McC Generated Files H
-8
(@ Ubraries >
(& Loadables >
24
k40_rape_multi_V1_01- Dashboard | Mavigator x | =1
£ ANA_BATT =
@ FM_tempo_100msQ 27
@ FM_tempo_500ms() 28
# 12xscL 20 L oo
£ 12c 50A =
£ PGC_prog 31| [ #include "
B2 poD_prog 32| [ #include
£ SI_mem_SDO2 = $include
£ 50_mem_SDL 34 #include
& bp1 35| | #include " 51_master_example.h”
£ tp2 36| - #incluce
capteur_central_avant_ANO .
capteur_droit_avant_AN1 8
[ captewr_gauche_svant_anz 3
#= com_pc_mess_RX1
£ com_pe_mesa TX1 | Therevos  dFnext | oF F Bethes < B
@ commande_sorties()

Description du programme :
Dans ce petit programme de « test des entrées » nous allons tester les entrées liées aux
moteurs.

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

Explication sur le programme test des entrées :

Le programme est déja décortiqué dans le 2-1
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Connexions nécessaires

Connexions moteurs

Il y a un moteur droit et gauche mais les connecteurs sont les mémes
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Vue arriere moteur
Ceté scudure connecteur

proc E|o| ccoo0o0o00m

MAN_V 2IN_ALIM

ATTENTION ne pas mettre du
5V en direct sur |a diode

Programme :
Pour le comptage des impulsions sur le codeur moteur nous une interruption.

Principe d’une interruption :

L'interruption est un mécanisme fondamental de tout processeur. || permet de prendre en
compte des événements extérieurs au processeur et de leur associer un traitement spécifique..
Il faut noter que I'exécution d'une instruction n'est jamais interrompue ; c'est a la fin de
I'instruction en cours lors de I'arrivée de I'événement que le sous-programme d'interruption est
exécuté. A la fin de cette procédure, le microcontréleur reprend le programme principal a
I'endroit ou il I'a laissé.
Nous utilisons des interruptions pour les temporisations et le comptage des impulsions sur roues.
Voici comment le comptage s’effectue sur les roues :

Cliquez sur « MCC Generated Files » dans la fenétre projet.



[ e marewpaere it eeeanuawoee

Bf47k40_test_cyde_roue_av
18f47k40_test_cyde_roue_p5.c
18f47:40_test_rotation.c
main.c
MCC Generated Files
adce.c
device_config.c
eusartl.c
examples
ext_int.c
i2c1_master.c
interrupt_manager.c
MEc,©
memory.c
pir_manager.c

BEEREERSEEE

pwm3.c

Puis cliquez sur « ext_int.c »

ec_ralentissement_P4.
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Proje... xJ Files

| Classes | Services | testca...

=

----- @ 18f47:40_test_carre.c

18f47%40_test_rotation.c
mairn, c

MCC Generated Files
adce.c
device_config.c

eusartl.c

examples

i2c1_master.c
interrupt_manager.c
mcc.C

MEMory.C
pin_manager.c
pWm3.C

IREEEREEEEREE

pwm4.C

18f47k40_test_cyde_rous_av
3f47k40_test_cyde_rous_av

3f47k40_test_cyde_roue_pS.

ec_ralenti+ retour_P&.c
ec_ralentissement_F4.c

e a

Voici le programme qui est dans ce fichier :
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Remarque : toutes les écritures en bleue sont créées par microchip lors de la selection de la fonction
interruption par des entrées.

Les écritures ajoutées manuellement par nos soins sont en vertes.

Les deux fonctions que nous utilisons sont :
void INTO_CallBack(void)
fonction utilisée pour le codeur de droite
void INT1_CallBack(void)

fonction utilisée pour le codeur de gauche

/**
EXT_INT Generated Driver File

Bla bla bla de microchip....en commentaire

*/

/**

Section: Includes
*/
#include <xc.h>
#include "ext_int.h"

#tinclude "tmr1.h"

void (*INTO_InterruptHandler)(void);

void (*INT1_InterruptHandler)(void);

void INTO_ISR(void)

{

EXT_INTO_InterruptFlagClear();
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// Callback function gets called everytime this ISR executes

INTO_CallBack();

void INTO_CallBack(void)

{
// Add your custom callback code here

explications : on arrive dans cette fonction uniquement lors d’un front montant sur le codeur roue droite

{cmpt_roue DR++;}//

A explications : cmpt_roue_DR++ signifie qu’a chaque fois qu’il y a une interruption due a un front montant

(géré par le pic voir les config d’entrée sortie) on compte un de plus que I'ancien comptage.

Bien sdr la remise a zéro doit se faire dans le programme principal a chaque fois que I'on démarre un mouvement.

cpt_tempo_manque_puissance=0;//a chaque fois qu'une entrée bascule on
remet a zéro la tempo de surveillance de la puissance

explications : la temporisation est mise a zéro a chaque fois qu’un mouvement est vu par le codeur en effet cette
tempo a pour but de ne pas laisser le robot bloqué par manque de puissance.

if(INTO_InterruptHandler)

{
INTO_InterruptHandler();

void INTO_SetInterruptHandler(void (* InterruptHandler)(void)){

INTO_InterruptHandler = InterruptHandler;

void INTO_DefaultinterruptHandler(void){
// add your INTO interrupt custom code

// or set custom function using INTO_SetInterruptHandler()
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}

void INT1_ISR(void)

{
EXT_INT1_InterruptFlagClear();

// Callback function gets called everytime this ISR executes

INT1_CallBack();

void INT1_CallBack(void)

{
// Add your custom callback code here

explications : on arrive dans cette fonction uniquement lors d’un front montant sur le codeur roue gauche

cmpt_roue_GA++; // ajout
3k sk sk 3k 3k 3k 3k sk 3k 3k 3k sk sk sk ok sk sk sk sk sk sk sk sk 3k ok sk sk sk 3k 3k sk 3k 3k 3k sk sk ok 3k sk sk sk sk sk sk ok 3k ok sk sk sk sk ki sk

explications : cmpt_roue_GA++ signifie qu’a chaque fois qu’il y a une interruption due a un front montant (géré par le
pic voir les config d’entrée sortie) on compte un de plus que I'ancien comptage.

Bien sdr la remise a zéro doit se faire dans le programme principal a chaque fois que I'on démarre un mouvement

cpt_tempo_manque_puissance=0;

explications : la temporisation est mise a zéro a chaque fois qu’un mouvement est vu par le codeur en effet cette
tempo a pour but de ne pas laisser le robot bloqué par manque de puissance.

if(INT1_InterruptHandler)

{
INT1_InterruptHandler();

void INT1_SetInterruptHandler(void (* InterruptHandler)(void)){

INT1_InterruptHandler = InterruptHandler;



void INT1_DefaultinterruptHandler(void){

// add your INT1 interrupt custom code

// or set custom function using INT1_SetInterruptHandler()

void EXT_INT _Initialize(void)

// Clear the interrupt flag

// Set the external interrupt edge detect
EXT_INTO_InterruptFlagClear();

EXT_INTO_risingEdgeSet();

// Set Default Interrupt Handler
INTO_SetInterruptHandler(INTO_DefaultinterruptHandler);

EXT_INTO_InterruptEnable();

// Clear the interrupt flag

// Set the external interrupt edge detect
EXT_INT1_InterruptFlagClear();

EXT_INT1_risingEdgeSet();

// Set Default Interrupt Handler
INT1_SetinterruptHandler(INT1_DefaultinterruptHandler);

EXT_INT1_InterruptEnable();
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Pour pouvoir ajouter une variable (cmpt_roue_Ga par exemple) il faut se rendre dans le fichier
portant le méme nom mais avec une extension différente « .h » donc les fichiers de téte que I'on

trouve dans :

E-fEd 18f4740_rape_mult_v1_01
E} Header Files

EI MCC Generated Files
adcc.h
device_config.h
eusartl.h
examples
i2c1_master.h
interrupt_manager.h
mcc.h

memary.h
pin_manager.h
pwm3.h
pwm.h

epi2.h

treril b

IEEEEEREREEEER

Qui contient :

struct |

unsigned kico:
unsigned kitcl:
unsigned kit2:
unsigned kit3:

1
1
1
1
unsigned bitc4:1;
unsigned bit5:1
unsigned bite:1
unsigned kEitc7:1
} cmpt rapide;

$define comptage gauche droitc

#define cde recul debut pas
f/#define EESEEwE

$define sortie led rouge

signed long cmpt_roue DR:
signed long cmpt_roue Gh;

cmpt I

cmpt rapide.kitd//kit 10 m=
cnpt rapide.bkitl

bit2

LATDbits.LATDS )/ patte 22

unsigned int cpt_tempo mangue puissance;
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Test pratique sur le robot.

1- Faire le transfert du programme dans le pic.

2- Laled verte doit clignoter

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

4- Faites tourner les roues a la main
Sur chaque compteur affichée sur I'écran du pc on doit voir s’incrémenter les points.



