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Deésignation Prix undtaire| Quantite Prix TTC
TTC

LED blanches 0,2

LED rouge 0,1 2 0.1

g

hoto-résistances
0,2 . YIS
| . 7//

LED vertes

Eésistanice 14 W

Ilini bouton poussoir métal

Bouton poussoir rougefnoir

Eézistatices wariahles

- Budget total :

ACP L3124

Fégulatewr LI 317

environ 40 euros

LCD Ixla 4 1 4

Mot eur Mabuchi 4 2 8 (sans les frais de port, le prix des
Radiateur 0.4 3 1.2 cables et des plaques d'époxy)
FPonten H TLE-52065 4 5 2 0

support 40 pins 0,3
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» RobotExplorateur - MPLAB IDE ¥8.43 - RobotExplorateur.mow
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£ MNous choisissons l'oscillateur interne comme horloge
S5 et nous définissons RBAE et PBAT comme des ports I/0.

S5 Ceux-ci sont utilisés pour le contrdle du LCD.
fpragma config FOSC = INTIOET

S5 Le BEZET externe est mis & disposition (BE3 inutilisabkle)
FF Rinsi, on pourra forcer un redémarrage du programme, ehn appuyant

A osur un bouton rouge par exemple.

fpramma config MCLBE = ON

S Mous désactivons la fonction "entrée analogicue" sur les bits PORTE=4:0=
fipramma config PBADEN = OFF

A Nous maltiplexons le signal MLI de CCPE awvec la broche BCL

Ff et non awvec la broche FEZ). La broche PBCl serwira peut-étre de
FF commande au module "Avertisseur sonore", car il est trés facile
Ff de faire warier la frédquence de CCPZ wia un registre. Toutefois,
S peut-&tre utiliserons nous une autre méthode pour obtenir

SO un signal de frécquence wariable sur la sortie RBCL. ..

fpramma config CCPZM = PORTC

S Mous désactivons la plupart des périphéricues awvancés
fpragma config FCMEM = OFF, IES0 = OFF, DWRT = OFF, EBOREN = OFF
$pragma config HFOFST = OFF, LDPTL0SC = OFF, WDTEN = OFF

S Mous désactivons la protection du code et permettons l'accés 4 1'EEPROM

§pragma config CPO = OFF, CPL = OFF, CPZ = OFF, CP3 = OFF

#pragma config CPE = OFF, CPD = OFF

$pragma config WRTO = OFF, WRTL = OFF, WRTZ - OFF, WRT3 = OFF

$pragma config WRTE = OFF, WRTC - OFF, WRTD - OFF

§pragms config EETRO = OFF, EBTRL - OFF, EBETRZ = OFF, EETRZ = OFF, EETRE = OFF 12
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Fi Capteurs de lumiére et de température
#define CAPT LUM [ LATAbits. LATAD
fdefine CAPT_LUM I LATAbit=.LATAL
fdefine CAPT TENFP LATAhit=s LATAZ

F#& Détecteur IR - Couple émetteur et récepteur infrarouge IR
fdefine EMET_IR LATAWit=_ LATAZ
fdefine RECEPT IR LATEhit=_ LATE1l

S Commande des leds blanches du détecteur de ligne
fdefine CHD_LEDS LATAWit=_ LATA4

F4 Les B odétecteurs du detecteur de ligne
fdefine DETECT_LEl LATEbits.LATEEZ
fdefine DETECT_LEEZ LATEBbits.LATEZ
#define DETECT_LE3 LATEBbits.LATE4
fdefine DETECT_LE4 LATEbits=s.LATEL
#define DETECT_LES LATEBbits.LATEES

S Le détecteurs de chocs
fdefine DETECT_ CHOC LATEbits=s. LATED

fdefine CMD S0N LATCbhit=s.LATCL

#f Moteur droit /
fdefine CMD1 MOT I LATDbits.LATDZ // Commands n®l woteur droit CMDL MOT D
fdefine CHMDEZ MOT I LATChits.  LATC4 SF Conmande n°ZF moteur droit CHDZ MOT I
fdefine COMPT MOT D LATChits.LATCE // Compbeur moteur droit COMPT MOT D fdefine LCD_ RS LATAbits LATAL
fdefine ERR_MOT_D LATDbits. LATDZ /7 Erreur moteur droit ERE_MOT I fdefine LCD PBW LATEbits.LATED
fdefine LCD_E LaTEkhit=_ LATE]
fdefine LCD DE4 LATEbits.LATEZ
fdefine LCD_DES LATAbits. LATATY
fdefine LCD DE& LATAbits.  LATAG
fdefine LCD_DE? LATChits.LATCO |5

£ Moteur gauche

fdefine CHMD1 MOT G LATChits. LATCS SF Commande n"l moteur gauche CHD1 MOT G
fdefine CHMDEZ MOT_ G LATDhits. LATDO SF Commande n"2 moteur gauche CHDEZ MOT_ G
gdefine COMPT_MOT_G LATCbits.LATCZ J/ Compteur moteur gauche COMPT_MOT_G
gdefine ERR MOT G LATDbits LATD1 // Erreur moteur gauche ERL MOT G

//
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TRISEbits TRISEV=1; // Eouton noir
TRISChits. TRISCE=1; [/ Bouteon 1 ET1
TRISChits TRISCY=1; // Bouton Z ETZ
TRISDbits. TRISD4=1; // Bouton 3 ETZ
TRISDbits TRISDS=1; // Bouton 4 ET4

TRISDbits. TRISDE=1; // Bouton & ETE

TRISDbits. TRISD?=1; [/ Bouton & ETG

TRIZEbhits TRISEO=1; s/ Détecteur de choc DETECT_CHOC
TRISEbits. TRISELl=1; // Détecteur de sol (Récepteur) RECEPT_IR
TRIZBbits. TRISEE=1; s/ Détecteur n®l Ligne Blanche DETECT_LEL
TRISEbits. TRISE3=1; /7 Détecteur n°Z Ligne Elanche DETECT_LEZ
TRISEbit=s. TRISE4=1; f/ Détecteur n°3 Ligne Blanche DETECT_LEZ
TEISEhits. TRIZEE=1; // Détecteur n°4 Ligne Blanche DETECT_LB4
TRISEbit=s. TRISEE=1; f/ Détecteur n°L5 Ligne Blanche DETECT_LEE
TRISChits TRIZCZ=1; // Compteur moteur gauche COMPT_HMOT_
TRISDhits TRIZD1=1; s/ Erreur moteur gauche ERR MOT &
TRISChit=s TRISCE=1; // Compteur moteur droit COMPT_MOT D
TREI&Dhits TRISDE=1; )/ Erreur moteur droit ERR_HDT_D

FEEEEEE LRSS bR bR Rk kR bk
e e ]

RECLAGE DEE EZ0RTIEE NUMERIQUES

EE L R e e ]

A LA AL AL LT L XX LT LT LT XL L L L

TRISAbits. TRISAL=0; // LCD_RS
TRISEbits TRISEO=0; // LCD_RW
TRISEbits TRIZELl=0; // LCD_E
TRIZEbits. TRIZEZ=0; 7/ LCD_DE4
TRISAhits TRISAT=0; f/ LCD_DEE
TRISAbits. TRISAG=0; // LCD_DEG&
TRISChits TRISCO=0; // LCD_DE7Y
TRISAbits. TRISA3=0; (/ Détecteur de sol (Emetteur] EMET IR
TRISAbits TRIBA4=0; // CHMD_LEDLE
TRISChits. TRISC1=0; // CMD_Z0ON
TRISChits. TRISCI=0; [/ CHD1_MOT_G
TRISDbits TRISDO=0; // CMDE_MOT_
TRISChits. TRISC4=0; // CMD1 MOT D
TRISDbits. TRISDS=0; [/ CHDZ_MOT_Ir

'I.I'**'k****'k****************************

EE L R e e ]

OsCCOMbits.  IRCFO=0; F# Nous réglons les bits du Registre IRCF
Effifff*fff*ffszff*fffiEfiggff****** OSCCOMbits . IRCFl=1; J# pour imposer une frégquence d'horloge
************************************;‘f DSECDI‘]hitS'IRCF2=l; "II"'I.' de 16 I'ﬂ-IZ'

OSCTUMEbit=s_ PLLEN=0; S5 Nous désactiwvons la PLL {cui multiplierait

TRISAbhit=s. TRISAO=1; S /capteur lumidre gauche CAPT_LUM G
TRIZAbits. TRISAL=1; ffcapteur lumiére droite CAPT_LTM Ir
TRISAbit=s. TRISAZ=1; (/capteur température CAPT TEMP

f* NEBE : au démarrage/redémarrage, les broches PORTA=Z:0=
zont des entrées analogicues par défaur. Il n'est donc

f# sinon par 4 1l'horloge interhne)

14

pas nécessaire de les configurer.*/
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MOT_G=1;
MOT G=0;

Clwoid Peculer (wvoid)
{
CMD1 _MOT_G=0;
CMDz MOT_G=1;
CMD1_MOT_D=0;
CMDz MOT _D=1;
}

Hwoid Stopper (woid)
i
CMD1 MOT_G=0;
MOT_G=0;
L _MOT_D=0:
CMDz MOT D=0;

L : }

/ ’ > / Clwoid Tournerz(int angle)
oid MettreldJourCompteurTotal (woid)
{

CMD1 _MOT_G=0;

if ((COMPT MOT D==1) & etat==0]
{
:Dmpt=campt+l;

Clwoid TournerD (int angle)

etat=1;

I' . CHD1 MOT_G=1:
. CMDE MOT G=0:
elge if ((COMPT MOT D==0) =2 -at ! at=0; CMD1 MOT D=0;

/ / /
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roid InitialiserCAN (wvoid)

{

7 /
ANSEL=0LOOOO0O111;

ANSELH=0LOOOOOQQO0,; fF sur les ports E,3,4 unigquement
ADCOMlbits WCFGl=0;: [/ Voltage de ref @ WEE
ADCOMlbits WCFGO=0;: [/ Voltage de ref @ WDD
ADCONZ=0b10011101; 7/ Mous réglons le TAD, l'horloge de
ff conversion & Fosc/slEe et le résultat
Ff de la conw est Justifié & droite
F# 12 bits présent dans ADRESH et
ff 8 bits présents dans ADRESL)

ADCONObits_ ADON=1; [/ Nous actiwons le CAN

Clunsigned long LireCAN (unsigned char woie) /;;4////

7
unsigned int res; 9%
switch (woie) 2 /4//,

{

case (1): ADCOMO=0bOOOOO000 ;
break;

case [(F): ADCOMO=0bOOOOO0L100;

break;

caze [(3): AT COMO=0L00001000 ; g .
braak; Utilisat
datanlt : Hsation

return 0;
}
ADCOMObits_ ADON=1; /f/ Mous actiwvons le CAN
ADCONObits. GO_DONE=1;
while (ADCONObits. GO _DONE!=0);
ADCONObits ADON=0; 7 Hous désactiwons le CAN
res=ADRESH:0x03; /7 recupére poids fort de res et mets sur poids faible de res
res=res<=8; fF poids faible dewvient poids fort
res=res+tADBRESL; // complte awvec le pids faible
return res; 24
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