Description

Compte-rendu Flowcode par 12CB142C-D5FE-422F-BD3B-1E4EE79A76FA [date]

[notes]

Données Parameétres:

Ligne compilateur
$(appdir)compilers\pic\boostc\boostc_$(family:/12F/16F) .exe
Commutateurs compilateur
-v -t PIC$(chip:u) "$(target).c"

R —— Paramétres Puce
Vitesse Horloge
48000000 (Hz)

11 n'a pas été défini de données de configuration
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Données Globales:

Composants

Nom

forward_button

reverse_button

stop_button

spin_right_button

spin_left_button

FormulaFlowcode

line_follow_switch

led_capteur_gauche

led_capteur_droit

obstacle_detection_switch

dash_scale_ir_front_sensor

Macros
Renvoie Nom Description
AUCUNE LineSensorsAndIndicatio
AUCUNE Main
Ports
taper | Nom Description
OCTET [$PORTE
OCTET [$PORTD
OCTET [$PORTC
OCTET [$PORTB
OCTET |[$PORTA
Constantes
[ taper Nom Description
(BOOL false
(BoOL true
Variables
[ taper | Nom Description
(BooL |[Stop
(BOOL |[SpinLeft
(BOOL |[Forward
(BOOL |[ObstacleDetectionActivated

BOOL [SpinRight

OCTET IRFrontValue

OCTET LeftLineSensor

(BOOL LineFol lowActivated
[BOOL Reverse
|[ocTET RightLineSensor
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Nom Macro: LineSensorsAndIndication

\&ppel de la Routine Compasant
LeftLines ensor=FormulaFlowcode:: ReadLineS ensoi( 1] ﬂ

\&ppel de la Routine Compasant
RightLine5ensor=FoimulaFlowcode: ReadlineSensorT') ﬂ

- TefilineSersor ||

- B

- FightlneGenzar ||
- B1
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Nom Macro: Main

DEBUT
\&ppel de la Routine Compasant

FoimulaFlowcode:Intialize() ﬂ

Simulation
dash_scale_ir_front_sensor.: SetRangell,
255)

‘Appel de la Routine Composant
LineSenzorsbndindication]] U

Diécision

I Stop=17 i

Nan
Oui

\A&ppel de la Routine Composant Décison _

FormulaFlawcode::Stop(] U Tf Fomad=17 |

Non
‘Appel de la Routine Composant 0
i ui
a a stop_button WalllniLowl ] ppelde a Routine Composant Décision

FormulaFloseode:: Fona dB] ﬂ I Reverse =17 i

Appelde la Routine Corposant

Q B ferward_bufton:waitniiLond) n |appel de la Routine Compasant Décizion
FoimulaFlowcode: Reverse(d) U If SpinRight =17 i

l4ppel de la Routine Composant
button: WaitUnblL
H reverse_bullors WalllriLowll_| ppel de la Routine Composant Décision

FormulaFloweode: SpinFight20]T| IF SpirLeft=17 i

Appel de la Routine Composant
spin_right_Buttan:: W/ aitU ntiLaw(] U

4ppel de la Routine Composant
FormulaFloweode::S pinLeft(20] U

\&ppel de la Routing Compasant
spin_left_button:\w aitU ntilLow(] H
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Suivi de ligne i

Entige
B2 >
Boucle
( mels H
LineF ollowActivated = 1

‘Aupe\ de la Routine Composant
LefiLires ensor=FormuaFlowcode: Read ines ensor1'] U

ppelde la Routine Corposant
RightLineSers o F amulsFawen de:ReadlineSersa 1] []

CefireSensar ||
-» B0 I
FighlneSersar ||
-»B1 I

Décision

Sorlie

IF RightlreSersor = 1 AMD LeftlineSersar =17 ﬂ

Appelde la Routine Corposant D écision

FormulaFlowoode:: Forwa d5) U If LeftLineSensor=17 i

Appel de la Routine Composant \&ppel de la Routine Composant

FormulaFlowecode:: 5 pinLeft(20] U E E FormulaFloweode: SpinRight20] U

Ente
BZ >
LineF dlomd divated

Pause

ST

H {Teteaton debatacis i

Entige
B3>
ObstacleD stectiondctivated
Décision
If ObstacleDetectionfctivated =17 |]
Oui
Haon
“ppelde la Rouine Composant

|RFrortYabie=FomuaF lowe ode:Read RS ensor('f) n

Simul ation
dash_scale_ir_front_sensor :SefalLe[RFontialue] ﬂ

(bt d= valre dgoigrame de d2tecion dabsiack |

Décision
IF TRFrontyalue = &1 7
Oui

\&ppel de la Routine Composant
FormulaFloweode:: Stopf] U
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(Fm de volre algongramme de détection d'obstacle []

FIN
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