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1 TP N°1: FAIRE COMMUTER LES LAMPES D'UN BOC OPTIQUE

1.1 Sujet

Objectifs :

- Comprendre et utiliser les structures de données spécifiques proposées,

- Comprendre et utiliser les fonctions spécifiques proposées.

- Définir puis envoyer une trame de données a un module CAN destinataire,
accessible une adresse donnée.

- Tester si une trame a été regue.

- Visualiser sur I'écran les trames re {nsi que les trame envoyées.

Cahier des charges : \/

Au départ toutes les lampe roit" sont éteintes.

On souhaite réaliser la fo € les 4 lampes du bloc

(a intervalles de temps rég a lampe précédemment allumée et
on allume la suivante

(co de Passages dans la boucle principale)
Le ;:5 etlre, aprés un minimum de modifications, de
réaliser ec les blocs , "Feux avant gauche" puis "Feux

arrie 1 ux arriére gauche".

6ws 95 ou ultérieur

—sdCUr

ilateur GNU C/C++ Réf: EID210100

rocontrdleur 68332 et son environnement logiciel
bogueur) Réf: EID210000

hez ATON SYSTEMES Réf : EID004000

‘es de puissance destiné aux feux Réf : EID051000
At cable RS232, Réf : EGD000003

V, 1A Réf : EGD000001,

r 'alimentation des modules CAN (réseau "énergie").

Durée estimée : 3 heures
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1.2 Eléments de solution
1.2.1 Analyse

Chenillard sur feux avant droit

Si I'on souhaite définir I'état des sorties d'un module 4sorties de puissance, il faut lui envoyer une trame de
type IM "Input Message" avec la fonction "Write Register" sur son registre d'accés au port de sortie "GPLAT"
(d'apres notice technique du circuit MCP25050 page 22).

En effet, vu du module, il regoit une trame de commande Iui demandant de changer I'état de son registre de
sortie qui impose I'état des différentes sorties du circuit d'interface MCP25050.

it, pour les feux avant droit, a

1). Les 3 bits de poids faibles
e 22) et on choisit de
cateur 0E880000 (seul
D".

Pour un IM "Input Message" le registre concerné est le RXF1 ce qui ¢
I’identificateur de basse OE 88 xx xx (voir tableau des identificateu
doivent étre obligatoirement a 0 (d'aprés notice technique du circuj
mettre également a 0 les autres bits indifférents, ce qui conduit e
29 bits utiles) dont le label défini dans le fichier "CAN_VMD.h"
Définition de la trame de commande (voir dans chapitre 1 dp
de la trame destinée a cet exemple.

Remarques

- Dans la trame de commande, il y a trois parameétr
— Paramétre "addr" (aurang O des "datg*
Dans le cas présent, c'est GPLAT et s

02h+décalage (note
— Parameétre "mask" (au r@
ceux-ci ne doivent pas et 4T/ <

Dans notre cas les sorties de
bits de poids forts devront
— Paramétre "value" (au
Dans notre cas, pour rd
puis 01, pujz 02, puis

t la valeur du masque: OFh
et de définir 1'état des sorties non masquées.

- Suite a un IM "Inp
trame d’acquittemen¥
avant droit », I’identi
a ét¢ définui dans le fid

Il faut veiller & rpe=

trame d'acquitt Aemiére.

teur est défini par TXID1. Dans le cas du module « feux
#\ge d’acquittement sera OE A0 00 00 dont le label "T Ident AIM_FVD

Identificateur message d’acquittement (registre TXD1): OFA00000 ->T Ident AIM_FRD
Pour Feux aRriére Gauche

Identificateur message écriture sur port sortie (registre RXF1): 0F080000 ->T Ident IM_FRG

Identificateur message d’acquittement (registre TXD1): 0F200000 ->T Ident AIM FRG
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1.2.2 Organigramme

Début

Initialiser
— Définir les éléments de la trame destinée au bloc
""Feux Arriere Droit".

— Lancer la fonction d'initialisation de la carte
d'interface CAN/PC104 de chez ATON SYSTEMES
— Envoyer la trame de configuration des entrées/sor,
— Attendre réponse module adressé (acquittement)
— Envoyer la premiére trame ""IM" en destination du
bloc "Feux Avant Droit™ (les 4 lampes éteinte
— Attendre réponse module adressé (acqui
— Initialiser compteur de passage a 0

On vérifie que le module
<pond bien, avec le bon

Début boucle principale

— i(
Incrémenter Compte/ut_dl

bre %ﬁ\ 5

“A

Passer a la Iampe\¢t>\ \%@a\ )nage)
de?t'/\%)n

N

>

loc ""Feux

Envoyer
aVant D

ge envoyé

v

endre la réponse

v

Afficher le message regu en réponse

v

Initialiser le compteur de passage a 0
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1.2.3 Programme en "C"

/
* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)

* TP n 1: Faire commuter les feux d"un bloc optique

*

* CAHIER DES CHARGES :

*

* On souhaite qu*a intervalles de temps réguliers on déactive la sortie précédemment activée
* pour activer la suivante (fonction chenillard)

* -> Les trames regues et envoyées sur le bus CAN sont affichées

* -> La temporisation est de type "logiciel”

* (comptage du nombre de passages dans la boucle principale)

*

* NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP1.C

Fe e e e e e e e

// Fichiers a inclure
//
#include <stdio.h>

#include "'Structures_Donnees.h"
#include “cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"
#include "Can_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

// FONCTION PRINCIPALE
//

mainQ)

{// Déclaration des variables locales

Trame Trame_Recue;

Trame T_IM_Feux; // Trame de type "Input Message' pour commande module 'ssgnce

int Compteur_Passage,Cptr_TimeOut;

char I_Message_Pb_Affiche;

// Initialisations

e e T

clsscrQ);

/* Initialisation DU SJA1000 de la carte ATON-Systemes™ sur bu;

Init_Aton_CANQ);

// Définition trame pour activer bloc optique arriére droit

// D"aprés doc SJA1000 et doc MCP25050 pages 22 (fonction

T_IM_Feux.trame_info.registre=0x00;

T_IM_Feux.trame_info.champ.extend=1; // On travaille en n

T_IM_Feux.trame_info.champ.dlc=0x03; // Il y aura 3 do|

T_IM_Feux. ident.extend. identificateur.ident F88000

T_IM_Feux.data[0]=0x1F; // premiere > A

page 16

T_IM_Feux.data[1]=0x7F; // deuxiéme do

T_IM_Feux.data[2]=0xFO0; // troisiéme donné

// Envoi trame pour définir de la direction des €

1_Message_Pb_Affiche=0;

do {Ecrire_Trame(T_IM_Feux);// Envoyer trame
Cptr_TimeOut=0;
do{Cptr_TimeOut++;}while((Lir
if(Cptr_TimeOut==200)

{if(1_Message Pb_A

(Adresse GPLAT)

née (GPDDR donne la direction des 1/0) adresse = 1Fh

tiesNdont sur les 4 bits de poids faibles
ies sont sur les 4 bits Isb

ptr_TimeOut<200));

ame de commande en initialisation \n");
tion 12 V est OK \n");}}
Jwhile(Cptr_TimeOut==
// Initialiser les sorties
T_IM_Feux.data[0]=0x1E; e .-> "Adresse" du registre concernée (GPLAT définit I"état des sorties) 02h+1Ch = 1Eh
T_IM_Feux.data[1]=0x0F; 5
T_IM_Feux.data[2]=0x00;
// Envoi trame pour définir le
Ecrire_Trame(T_IM_Feux)
do{3while(Lire_Trame
// Initialisations d
clsscr(),Compteur_Pa
// Pour afficher
gotoxy(1,2);
i T

e réponse "Acquittement”

"UN BLOC OPTIQUE \n');
\n");

isation
suivante en modifiant le paramétre "Valeur" du message

21>

{case 0 : T_IM_Feux.data[2]=0x01;
break;

case 1 : T_IM_Feux.data[2]=0x02;
break;

case 2 : T_IM_Feux.data[2]=0x04;
break;

case 4 : T_IM_Feux.data[2]=0x08;
break;

case 8 : T_IM_Feux.data[2]=0;
break;

default : T_IM_Feux.data[2]=0;}
gotoxy(1,5),printf("Ecrire sur feux arrieres droit:\n");
Affiche_Trame(T_IM_Feux); // Afficher trame "IM" envoyée a l"écran
Ecrire_Trame(T_IM_Feux); // Envoyer trame sur réseau CAN
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre la réponse "Acquittement"”
gotoxy(1,10),printf("Trame recue en reponse\n');
Affiche_Trame(Trame_Recue); // Afficher trame "AIM" regue, envoyée a l"écran
Compteur_Passage=0;}
}// FIN de la boucle principale
}/7/ FIN de la fonction principale
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2 TP N°2: ACQUERIR L'ETAT DU COMMODO FEUX

2.1 Sujet

Objectifs :

- Définir, puis envoyer une trame interrogative a un module d'entrées, accessible a
une adresse définie.

- Tester si une trame a été regue.

- Extraire d'une trame réponse les informations attendues.

- Visualiser sur 1'écran les trames regues ainsi que les trames envoyées.

- Visualiser sur I'écran les données attendues.

Cahier des charges :

A intervalles de temps réguliers, on 1 e ule sur lequel est connecté

s CAN sont affichées.

— La temporisatio

(comptage «¢s dans la boucle principale)
— Les différe ¢es par la position de la manette
commodo s¢, ' ellement

Matériels et logiciely” \écessaires
Micro ordinateur de typy

%

Logiciel Editeur-Asse
Si programmation en C

ou ultérieur

U C/C++ Réf: EID210100

Oleur 68332 et son environnement logiciel

Ar) Réf: EID210000

hez ATON SYSTEMES Réf : EID004000

ntrées logiques destiné au commodo Réf : EID050000
t cable RS232, Réf : EGD000003

pour l'alimentation de I'unité centrale Réf : EGD000001,
ion des modules CAN (réseau "énergie").

Durée : 3 heures
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2.2 Eléments de solution
2.2.1 Analyse

A intervalles de temps réguliers, on interroge le module 8 entrées sur lequel est connecté le commodo lumiére.

Définition de la trame image de la trame interrogative qui sera envoyée

Dans ce cas, la trame envoyée par le contréleur CAN (Circuit SJA1000 sur carte CAN_PC104) sera vue par le
récepteur (circuit MCP25050 sur module) comme un "Information Request message", avec la fonction "Read
register" (voir documentation technique du MPC25025 pages 22).

ateyr lui-méme contiendra 1’adresse du
mode étendu (bits qui seront
d’adresse 1Eh " (voir

D’apres le tableau donné page 22 de la notice du MCP25050, 1’identif]
registre lu. Cette adresse est placée sur les bits ID15 a ID8 de I’iden
réceptionnés et placés dans le registre RXBEIDS). Le registre con
documentation technique du MPC25025 pages 37)..

Trame T_IRM_Commodo_Feux;
// Trame destinée a I’interrogation du module 8 enfr

Rem: La variable structurée T 1 Com

et 4 octets pour l'identificateur e <

— Accés et définition des différents él structurée "T__IRM_Commodo™
T_IRM_Commodo.trame_info.registr initialise tous les bits a 0

le commodo lumiére
octets utiles seulement, 1octet pour trame_info
I'adresse du registre concerné par la lecture.

T_IRM_Commodo . trame_info
T_IRM_Commodo.trame_info
T_IRM_Commodo_ag\. i

;Y/11 y aura 1 octet de données
ateur. ident=0x05041E07;
nir I"adresse du commodo

e qui sera regue en réponse

D'aprés la définition des & onnée en chapitre 1, une trame de réponse a une IRM a le méme
identificateur qu, { £ qui en a été a 'origine.
aréponse a un IRM (Information Request Message) est un OM (Output

ogative origine est que cette trame réponse comporte le parameétre "value"

Accés aux tats binaires des commandes

Le parametr ' de la trame réponse, récupéré dans la donnée de rang 0 est un octet image des entrées.
Les différents bits de cet octet sont extraits individuellement grace a une structure de données définie dans le
fichier CAN_VMD.
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2.2.2 Organigramme

Début

Initialiser

— Définir les éléments de la trame destinée au bloc "'Feux
Arriére Droit".

— Lancer la fonction d'initialisation de la carte d'interface
CAN/PC104 de chez ATON SYSTEMES

— Envoyer la premiére trame en destination du bloc ""Feux
Arriere Droit".
— Initialiser compteur de passage a 0

Début boucle principale

Fin boucle principale

<
<€
\ 2

Si un message a été recu

@)

— Envoyer la trame de configuration du module (de type IM) 1

On vérifie que le
module répond bien,
avec le bon
identificateur

dans message recu,
I'é ‘entrée

v

4
Q\»\ )Ie résultat sur 8 bits

N

v

er |'état des différentes commandes

Y

/passage atteint

>0
v

\trame a envoyer au module ""Commodo_Feux"'

\/J
Y

\qt{rrogative en destination du bloc "*Commodo_Feux"

Initialiser le compteur de passage a 0
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2.2.3 Programme en "C"

/
* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)

* TP n 2: Acquérir I"état du commodo de commande feux et afficher les états des entrées

*

* CAHIER DES CHARGES :

*

* On souhaite qu*a intervalles de temps réguliers on interroge le module 8 entrées sur lequel

* est relié le commodo de commande des phares

*  -> Les trames regues et envoyées sur le bus CAN sont affichées

* -> Les états des entrées sont affichés

* -> La temporisation est de type "logiciel” (comptage du nombre de passages dans la boucle principale)
*

* NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP2.C

Fe e e e e e e ek

// Fichiers a inclure
//
#include <stdio.h>

#include "'Structures_Donnees.h"
#include "cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"
#include "Can_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

/7
// FONCTION PRINCIPALE
//

mainQ)
{int Compteur_Passage; // Définition de variables locales
Trame Trame_Recue;
Trame T_IRM_Commodo_Feux; // Trame pour interroger Module 8E sur Commodo
T_IM_Commodo_Feux; // Trame pour interroger Module 8E sur Commodo Feux on Mes:
unsigned char Cptr_TimeOut,l_Message Pb_Affiche;
// Initialisations
e e T Y
clsscrQ);
/* Initialisation DU SJA1000 de la carte industrielle Aton-CAN
Init_Aton_CANQ);
// Pour initialiser les liaison en entrées
T_IM_Commodo_Feux.trame_info.registre=0x00;
T_IM_Commodo_Feux.trame_info.champ.extend=1; // On travail
T_IM_Commodo_Feux.trame_info.champ.dlc=0x03; // Il y aura
T_IM_Commodo_Feux. ident.extend. identificateur. ident=Iden,
T_IM_Commodo_Feux.data[0]=0x1F; // premiére onnee ->
T_IM_Commodo_Feux.data[1]=0x7F; // deuxiéme
T_IM_Commodo, _Feux.data[2]=0x7F; // troisig
// Envoi trame pour définir de la dlrectl
1_Message_Pb_Affiche=0;
do {Ecrire_Trame(T_IM_Commodo_Feux); // Envoyer:
Cptr_TimeOut=0;
do{Cptr_TimeOut++;}while((Lire_Trame(&Tra
if(Cptr_TimeOut==200)
{if(1_Message_Pb_Affi
{1_Message
gotoxy(2,
printf(”
printf("

quest Message Trame
-> Trame de commande

né;GPDDR donne la direction des 1/0) page 16
s concernés sauf GPO (voir doc page 16)
s en entrée

/ TimeOut<200));

commande en initialisation \n");
{tion 12 V est OK \n");}}

Jwhile(Cptr_TimeOut=
clsscr(Q);
// Pour trame interrogati
// Définir données d"ident
T_IRM_Commodo_Feux. trame_info
T_IRM_Commodo_Feux.trame_info
T_IRM_Commodo_Feux.trame_infad
T_IRM_Commodo_Feux. trame_info
T_IRM_Commodo_Feux. ident.exten\
Ecrire_Trame(T_IRM_Comm
// Initialiser les v
Compteur_Passage=0;
// Pour afficher tit
gotoxy(1,2);
printf("

M= (Information Request Message)

t=ldent_T_IRM_Commodo_Feux; // Voir définitions dans fichier CAN_VMD.h
premieére trame

ICHER ETAT COMMODO FEUX  \n");
\n");

" _Recue)) // On teste si une trame a été recue; La fonction renvoie 1 dans ce cas
Ef("'Trame recue en reponse a la demande: c"est une "OM® (Output Messsage) \n');
ecue);

xtend. identificateur.ident==1dent_T_IRM_Commodo_Feux)

u I"état du commodo donc on affiche les nouveaux états
0_Feux.valeur=~Trame_Recue.data[0];

gotoxy(4 16);

printf("'Etat des differentes entrees imposees par le commodo:\n");

printf(” Octet recupere et complemente (en Hexa) =%2.2x\n",Etat_Commodo_Feux.valeur);

printf(" Veilleuse= %d , Code= %d , Phare= %d\n",Cde_Veilleuse,Cde_Code,Cde_Phare);
printf(" clignotant gauche= %d , clignotant droit= %d\n",Cde_Clign_Gauche,Cde_Clign_Droit);
printf(” Klaxon= %d\n",Cde_Klaxon);

printf(" Feux de stop= %d\n",Cde_Stop);

printf(" Commande Warning= %d\n",Cde_Warning);}

Compteur_Passage++;
if (Compteur_Passage==5000)
{Compteur_Passage=0;// C"est la fin de temporisation
gotoxy(4,6);
printf(""Trame de demande etat commodo: c"est une "IRM" Input Request Mesage\n');
Affiche_Trame(T_IRM_Commodo_Feux);
Ecrire_Trame(T_IRM_Commodo_Feux) ;

3
}/7/ FIN de la boucle principale
}// FIN fonction principale
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3 TP N°3: VERIFIER LE FONCTIONNEMENT D'UN BLOC OPTIQUE

3.1 Sujet

ObJeCtIfS . - Analyser un schéma structurel afin de définir la mise ceuvre d'une fonction
matérielle par une fonction logicielle.

- Enchainer des trames interrogatives et des trames de commande pour satisfaire
un cahier des charges imposé¢.

- Tester les trames réponse regues.

- Extraire d'une trame réponse les infp»

- Analyser les informations regues ¢;

- Représenter par un diagramme

- Coder et programmer un diagr

- Réaliser des actions cycliques, dey,

at{ons attendues.
{{agnostique.
des charges imposé€.

Cahier des charges - | On souhaite en enchaineme ‘ Hifférents états d'un bloc optique
(Rien, Veilleuse,Ve/ Ase + Phare etc...) et un
fonctionnement du

clignotant) sera indépendant de la permutation des
de la période de controle.

de commutation du clignoteur 1,6 S.

j ¢ evront pouvoir étre modifiées facilement.
O ogramme devra permettre un changement aisé de bloc cible.

Matériels et logi

Micro ordinay
L ite bogueur

104 dewsez ATON SYSTEMES Réf : EID004000

ules 4 Sorties de puissance destinés aux feux Réf : EID051000 et le bloc optique
associé
Cable de liaison USB, ou a défaut cable RS232, Réf : EGD000003

Alimentation AC/AC 8V, 1A pour I'alimentation de I'unité centrale Réf : EGD000001,
Alimentation 12V pour l'alimentation des modules CAN (réseau "énergie").

Durée : 4 heures
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3.2 Eléments de solution
3.2.1 Analyse

Principe de détection de charge électrique coupée (rupture filament)

Le circuit de puissance de référence "VNO5", qui équipe les modules 4 sorties de puissance, génére un signal
de diagnostic repérée "STAT" -> STATus (se référer a la data sheet du circuit VNOS).

Dans le cas ou on active le circuit de puissance, si le courant de charge est proche de 0 (filament ampoule
coupé par exemple), le signal "STATus" passe a 0. Le seuil du courant de sortie qui entrine la mise a 0 de la
sortie "STATus" est de 5 mA (valeur mini) a 180 mA (valeur maxi).
Dans le cas des modules 4 sorties de puissance, les LEDs qui sont destj
puissance est activée ne consomme pas un courant suffisant pour inhj

a indiquer si une sortie de
onction de diagnostic.

4sorties de puissance,
nt donc des entrées de

D'aprés la notice technique du systéme CAN-VMD et le schéma
ces 4 signaux "STATus" sont reliés au circuit d'interface CAN M
diagnostic que 1'on peut lire via le réseau CAN:
- la sortie "STATus" du circuit de puissance pilotég
- la sortie "STATus" du circuit de puissance piloté
- la sortie "STATus" du circuit de puissance pilotée
- la sortie "STATus" du circuit de puissance »~ <&

Pour allumer les lampes, il faut eny, u nput message" avec la fonction "Write
Register" sur son registre d'acces @l

page 22).
Dans ce cas, d'apres tableau donné chapi vant droit, I'identificateur sera 0E880000, le
parameétre "addr" sera 1E (adresse ; — page 37 de la "Data sheet" du MCP252a50), le
parametre "mask" sera OF (les 4
défini par I'état souhaité.

port d'entrée, il faut envoyer au module considéré une trame
ave 6nction "Read register". Dans ce cas, l'identificateur contient
\'adresse 1E - d'aprés notice technique du circuit MCP25050 page 37)

Pour récupérer les é\ \log>
IRM "Information Re

l'adresse du registre co
ainsi que le code fonctio
Par conséquent, pe

(d'apres le tableau donné au chapitre 1 de ce document) l'identificateur
et la trame ne comportera pas de paramétre en zone "data".
ame répondra avec le méme identificateur, mais avec au rang 0 de la zone

ampes suivante:
se seule puis, veilleuse + code puis, veilleuse + phare.
entiel peut étre représenté par le diagramme de états représenté ci-apres

On passera d'un état a un autre en fin de "temporisation feux".

De méme pour la lampe "Clignotant", le changement d'état de fera a chaque fin de "temporisation clignotant".
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Réalisation des temporisations

On envisage de mettre en ceuvre le "timer programmable” interne au microprocesseur. On configure celui-ci
pour qu'il génére une interruption toutes les 10 mS. Un dispositif de comptage permet de positionner des
indicateurs binaires informant de la fin de telle ou telle temporisation.

Initialisations a réaliser:

Les deux registres internes au microcontroleur "PICR" et "PITR" ont été définis dans le fichier Cpu_reg.h
#define PITR  *(short *)(0OxFFFA24)
#define PICR  *(short *)(OxFFFA22)

11 suffira d'effectuer les initialisations suivantes:

SetVect(96,&irq_bt); // mise en place de l"autovecteur
PITR = 0x0048; // Une interruption toutes les 10 millisecondes
PICR = 0x0760; // 96 = 60H

'

ou "irg_bt" n'est autre que le nom de la fonction d'interruption (voir ivant I'ordinogramme de cette

fonction d'interruption)
Structure de données

age de I'état du port de sortie
its de cette image. Ensuite

11 est utile d'avoir en mémoire, une image de 1'état des lamp
du module). Quand on souhaite changer 1'état d'une lampe
cette image fait partie de la trame de commande.

¢ trame interrogative) étant sur 8
Structures-Donnees.h".

La donnée envoyée dans une trame de commande (
bits on utilise la structure de données "byte bits" d.

/* Union pour accéder a un octet (BYTE) soit en direct, 8 bits

//
union byte_bits \/
{

struct
{ unsigned char,
unsigned ch
unsigned char H
char b4¥1;

unsigned
unsigned char b3:1;
unsigned char b2:1;
unsigned char bl:1;
unsigned char,

Ibit;
BYTE valeur;
3
Pour la commande ¢ \ feux
On définit la variab agr
byte bits Image Feux¥
On définit ensuite des

images de l'état des lampes:

// sur le V.M.D. c"est le claxon qui est piloté

v/ exemple
image dans le paramétre "value" de trame de commande (trame IM),
_Feux.data[2]= Image Feux.valeur;
- envoyer la trame de commande,
Ecrire_ Trame(T_IM_Feux); // IM -> pour se rappeler que c'est une trame de commande

- transférer
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Pour le contréle du bon fonctionnement des ampoules
De méme pour le controle de 1'état des ampoules:
- On définit la variable image byte bits Image Etat Feux;

On définit ensuite des variables binaires, images de 1'état des lampes:
#define Etat_Veilleuse Image_Etat_Feux.bit.bO
#define Etat_Code Image_Etat_Feux.bit.bl
#define Etat_Phare Image_Etat Feux.bit.b2
#define Clignot Image_Etat_Feux.bit.b3

Pour lire I'état, on envoie une trame interrogative

Ecrire_ Trame(T IRM_Feux); / IRM -> pour se rappeler que c'est une trame interrogative

Dans la trame de réponse on récupére dans le paramétre de rang 0, le résultat de lecture du port
Image Etat Feux.valeur = Trame recue.data[0];

On peut alors comparer les états logique des bits "status" on fonction des sorties pilotées, soit par exemple:
-si Phare =1 et Etat Phare=0 c'est que ampoule grillée ou rien n'est connecté,
-si Phare =1 et Etat Phare=1 c'est OK.

Pour le codage du diagramme des états
On envisage un codage de type décimal de chacun des états et un qut a successivement les
valeurs correspondante:

#define Etat _aucune 0O

#define Etat _veilleuse 1

#define Etat _code 2

#define Etat phare 3

Structure du programme
La fonction principale est composé de
- une partie "Initialisation
- une boucle principale qui e
Dans la boucle principale, on n'envoie un
précédemment envoyée a répondu;
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3.2.2 Organigrammes

Organigramme décrivant la génération des indicateurs de fin de temporisation:

) Toutes les 10 mS

Incrémenter Compteur de passage

¥

Si Compteur passage = 10

)’

Faire Compteur passage =0
Incrémenter Compteur de dS

¥

Si Compteur dS = Valeur fin tempo feux

¢

rMuption

Si Compteur d

Slt ner indicateur Fin tempo clignot
po clignot = Compteur dS + Tempo clignot

Positionner indicateur Fin attente reponse
Valeur fin tempo control = Compteur dS + Tempo attente

jdra procéder aux affectations suivantes:

Valeur Tin t
Valeur fin
Valeur fin atf

Tempo feux ,
ot = Tempo clignot,
eponse = Tempo attente reponse.
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Organigramme genéral de la fonction principale

Début de
la boucle
principale

Fonction principale
Interruptible par "Timer"

Initialisations:

- des variables pour temporisations

- des variables pour diagramme des états
- les indicateurs divers

- variable image port sortie

— Lancer la fonction d'initialisation de la carte d'interface

CAN/PC104 de chez ATON SYSTEMES

— Envoyer une trame de configuration du module (type IM) -

— Envoyer premiere trame de commande (type IRM)

— Initialiser pour programme d'interrup

tion "Timer"

&
<

\4

Si Trame regue

>0

v

Si acquittement suite activation sortie
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v

Envoyer trame interrogative pour

connaitre Status des circuits de
N\

v [

Afficher trame interroyéti
envoyée

~/ tats des
commandes
her le résultat du
diagnostic
\ 2
Fin de la
boucle
principale

On vérifie que le
i module répond bien,
. avec le bon
identificateur

Y

Traiter évolution feux

Passer a I'état suivant
Envoyer trame de
commande
Positionner indicateur
""Attente réponse"

\ 2
n tempo clignot

Y

Traiter évolution cligng

—

Commuter clignotant
Envoyer trame de
commande
Positionner indicateur
""Attente réponse"

Y

t A

Si fin tempo
attente réponse

Afficher message
""Module ne répond plus"
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3.2.3 Programme en "C"

/
* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)

* TP n 3: Vérifier le fonctionnement d"un bloc optique

B e e e e
*  CAHIER DES CHARGES :

*

* On souhaite en enchaTnement cyclique des différents états du bloc optique avant droit

* (Rien, Veilleuse, Veilleuse+Stop, Veilleuse+Phare etc) et un fonctionnement du clignoteur.
* On réalisera en plus des fonctions de controle:

* - On vérifiera que le module commandé renvoi bien une trame d"acquittement.

* - On vérifiera (par fonction logicielle) que les lampes commandées sont effectivement

* allumées

* - On affichera quelles sont les lampes concernées ainsi que le résultat du test.

* - Le clignotement (du clignotant) sera indépendant de la permutation des autres lampes.
* On impose les périodes suivantes, dans l"ordre de priorité déc :

* - période de permutation des lampes 3,5 S,

* - période de commutation du clignoteur 1,6 S,

* Ces périodes devront pouvoir étre modifiées facilement.

* - Le programme devra permettre un changement aisé
PR, S N A
*

NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP3.C

K AAAAKAKAKAAAKAA AKX

// Fichiers a inclure
//
#include <stdio.h>

#include "Structures_Donnees.h"
#include "cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"
#include "Can_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

// Pour les temporisations
#define Tempo_Feux 30 // En dizi
#define Tempo_Clignot 16 // En dizie
#define Tempo_Att_Rep 40 // Attente ré
// Pour le codage des états
#define Etat_aucune 0O
#define Etat_veilleuse 1
#define Etat_code 2

#define Etat_phare 3

// Déclaration des variables

// Pour les variables ages
union byte bits Imag
#define Valeur_Feux 1
#define Veilleuse Imag
#define Code Image_Feux.b
#define Phare Image_Feux.
#define Clignot Image_Feu
#define S_Veilleuse Image )
#define S_Code Image
#define S_Phare I
#define S_Clignot
// Pour les 7™ .
#deflne . 7 rs.bit.b0

rs;
accés port complet

/ Status veilleuse

#
//
Trame
Trame
Trame T_IM rame de type "Input Message™ pour commande module 4 Sorties de puissance
Trame T_IRM_Fé 7 Trame de type "Information Request Message™ pour interroger les états lampes
// Pour la comparalson des identificateurs Trame envoyée <-> Trame regue

#define ldent_Trame_Envoyee Trame_Envoyee.ident.extend. identificateur.ident

#define ldent_Trame_Recue Trame_Recue.ident.extend. identificateur.ident

// Pour les temporisations

WORD Compteur_Passage,Compteur_dS; // dS -> diziéme de Seconde

WORD Valeur_Fin_Tempo_Feux,Valeur_Fin_Tempo_Clignot,Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep;
// Pour le diagramme des états

unsigned char Etat;

// Pour controle communication

int Cptr_TimeOut,Temp;
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// Fonction d"interruption "Base de Temps"
//
void irqg_btQ)
// Fonction exécutée toute les 10 mS
{Compteur_Passage++;
if(Compteur_Passage==10) // Un 1/10 Seconde s"est écoulée
{Compteur_Passage=0;
Compteur_dS++;
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Feux)
{1_Fin_Tempo_Feux = 1;
Valeur_Fin_Tempo_Feux = Compteur_dS + Tempo_Feux;}
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Clignot)
{1_Fin_Tempo_Clignot = 1;
Valeur_Fin_Tempo_Clignot = Compteur_dS + Tempo_Clignot;}
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep)
{I_Fin_Tempo_Att_Rep = 1;}

} 7/ Fin de la fonction d"interruption

//

// FONCTION PRINCIPALE
//

main()

// Initialisations
//
clsscrQ);
// Définition des trames pour activer ou lire un bloc optiqu
// D"aprés doc SJA1000 et doc MCP25050 pages 22 (fonction "W
// Pour trame de commande -> IM
T_IM_Feux.trame_info.registre=0x00;
T_IM_Feux.trame_info.champ.extend=1; // On travaille e
T_IM_Feux.trame_info.champ.dlc=0x03; // 11 y aura 3 do|
T_IM_Feux. ident.extend. identificateur. ident=ldent_T_IM

37 (Adresse GPPIN)

S envoyés)

ateur Feux avant Gauche

// Voir définitions dans CAN_VMD.h
// Pour trame interrogative -> |IRM (Information
T_IRM_Feux.trame_info.registre=0x00;
T_IRM_Feux.trame_info.champ.extend=1;
T_IRM_Feux.trame_info.champ.dlc=0x01;
T_IRM_Feux.trame_info.champ.rtr=1;
T_IRM_Feux. ident._extend. identificate ; oir définitions dans CAN_VMD.h

/* Initialisation DU SJA1000 de la carte ATO

Init_Aton_CANQ);

// Envoi trame pour définir de la dj

T_IM_Feux.data[0]=0x1F; // premié

T_IM_Feux.data[1]=0x7F; // deuxi

T_IM_Feux.data[2]=0xF0; // trois

1_Message_Pb_Affiche=

do {Ecrire_Trame(T_1 Xx);// Envo
Cptr_TimeOut:
do{Cptr_TimeO

u registre concernée -> GPDDR
~> Voir Doc page 16

me_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<200));
M_FVG)Tptr_TimeOut=200; // Test si identificateur correct

reponse a la trame de commande en initialisation \n");
fier si alimentation 12 V est OK \n");}
100000;Temp++);} // Pour attendre un peu!

rame -> état initial des sorties (qui sont initialisées a 0

re donnée -> "Adresse" du registre concernée (GPLAT définit I1"état des sorties)
03h+1Ch = 1Eh

// deuxieéme donnée -> "Masque" -> les sorties sont sur les 4 bits de poids faibles

// troisieme donnée -> "Valeur™ -> au départ toutes les sorties sont a 0 (lampes éteintes)

Ecrire_Trame(T_IM_Feux);

Trame_Envoyee = T_IM_Feux;
1_Att_Rep_Acquit=1;

// Pour base de temps et temporisations

//

SetVect(96,&irg_bt); // mise en place de l"autovecteur

PITR = 0x0048; // Une interruption toutes les 10 millisecondes
PICR = 0x0760; // 96 = 60H

Compteur_Passage = 0,Compteur_dS = 0;
Valeur_Fin_Tempo_Feux = Tempo_Feux;
Valeur_Fin_Tempo_Clignot = Tempo_Clignot;
Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep = Tempo_Att_Rep;
1_Autorise_Emis_Mes=1;
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// Afficher titre
gotoxy(1,1);

printf(" TP n° 3 ACTIVER FEUX ET CONTROLER ETAT AMPOULES \n");
printf(” \n'");
// Boucle principale

//

while(1)

if (1==Lire_Trame(&Trame_Recue)) //Si trame recgue,

la fonction retourne 1

{ 7/ On vient de recevoir une trame en réponse

gotoxy(1,3);
printf("
iT(I_Att_Rep_Acquit)

// Pour effacer message d"alerte de non reponse module adresse

\n");

{ 7/ On attendait une trame d"acquittement suite a l"envoi d“une commande feux

1_Att_Rep_Acquit=0;
1_Autorise_Emis_Mes=1;
gotoxy(1,8);
printf(”
Affiche_Trame(Trame_Recue);

// On peut envoyer trame interrogative afin d

Ecrire_Trame(T_IRM_Feux);

Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep = Compteur_dS+Tempo

1_Fin_Tempo_Att_Rep=0;
gotoxy(1,12);
printf("
printf("
Trame_Envoyee = T_IRM_Feux;
Affiche_Trame(Trame_Envoyee);
I_Att_Rep_Interrog=1;

ks
else if(1_Att_Rep_Interrog)

{// On attendait une trame de a

1_Att_Rep_Interrog=0,
I_Autorise_Emis_Mes
gotoxy(1,16);

printf(" Tram
Affiche_Trame (T

// Analyse de

1 e

case Etat_aucune :

break;
case Etat_veilleuse :

eak;
ase Etat_code :

break;
case Etat_phare :

break;}

Trame interrogative envoyee ->
En vue de tester le bon fo

oxy(1,23),printf('1!
if(Clignot==1 && S_Clignot==1)
{gotoxy(1,23),printf(*!!

Trame d"acquittement suite a une "IM" (Input Message)\n™);

terrogation

errogation -> "OM" (Output Message) \n');

affichage résultat diagnostique
rame_Recue.data[0];
leuse==0)

1 Probleme sur Veilleuse \n");}
S_Veilleuse==1)

G Veilleuse 0K \n");}
==0)
Probleme sur Code \n");}
,_Code==1)
fprintf(1t Code  OK \n'");:}
& S_Phare==0)
,22) ,printf('!! Probleme sur Phare \n"):;}
=1 && S_Phare==1)
,22) ,printf(1t Phare  OK \n");}
not==1 && S_Clignot==0)
Probleme sur Clignotant \n'");}
Clignotant  OK \n");3}

{Etat=Etat_veilleuse;
Veilleuse =1; }

{Etat=Etat_code;
Code=1;}

{Etat=Etat_phare;
Code=0,Phare=1;}

{Etat=Etat_aucune;
Veilleuse=0,Phare=0;}

// On envoie la trame de commande avec les états mis a jour

T_IM_Feux.data[2]=Valeur_Feux;
iT(I_Autorise_Emis_Mes)

{Ecrire_Trame(T_IM_Feux);

gotoxy(1,5);
printf("

Trame de commande

// Envoyer trame de commande sur réseau CAN

-> "IM* (Input Message) \n");

Trame_Envoyee = T_IM_Feux;
Affiche_Trame(Trame_Envoyee);

1_Att_Rep_Acquit=1;
1_Autorise_Emis_Mes=0;

Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep = Compteur_dS+Tempo_Att_Rep;

1_Fin_Tempo_Att_Rep=0;}}

else if(1_Fin_Tempo_Clignot)

Page: 21/74



Manuel de travaux pratiqgues  Réseau CAN - V.M.D. (Véhicule Multiplexé Didactique)

1_Fin_Tempo_Clignot=0;
// On change I"état du clignotant
Clignot=~Clignot;
// On envoie la trame de commande
T_IM_Feux.data[2]=Valeur_Feux;
if(I_Autorise_Emis_Mes)
{Ecrire_Trame(T_IM_Feux);
Trame_Envoyee = T_IM_Feux;
1_Att_Rep_Acquit=1;
1_Autorise_Emis_Mes=0;
Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep = Compteur_dS+Tempo_Att_Rep;
1_Fin_Tempo_Att_Rep=0;}}
else iIf(I_Fin_Tempo_Att_Rep)
// Cela fait trop longtemps que 1"on attend une reponse!

// Envoyer trame de commande sur réseau CAN

{clsscr();
gotoxy(1,1);
printf(” TP n° 3 ACTIVER FEUX ET CONTROLER ETAT AMPOULES \n"");
printf(" \n'");
printf('!! Le module adresse ne repond pl IN\n");

Ecrire_Trame(T_IRM_Feux); // On réitéere une int
Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep = Compteur_dS+Tempo_At
1_Fin_Tempo_Att_Rep=0; }

} /7 FIN de la boucle principale

} 7/ FIN de la fonction principale

@
&
@

réarme la temporisation
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4 TP N°4: COMMANDER FEUX A PARTIR DU COMMODO FEUX

4.1 Sujet

Objectifs :

- Réaliser une application de controle commande d'un systéme pilotable par réseau
CAN.

- Visualiser sur I'écran I'état du systéme.
- Réaliser des temporisations précises.

- Réaliser des taches de vérification

Cahier des charges :

Y4

A intervalles de temps rég
le commodo lumiéres afin
En fonction de I'état du co

blocs optiques avan ¢

odule sur lequel est connecté
état.
bn active les différentes lampes des

Matériels et logicie@cess' es !

Micro ordinateur de typ @ ows 95 ou ultérieur

inés aux feux arriere gauche, droit et aux feux avant gauche et droit Réf :

u a détaat cable RS232, Réf : EGD000003
V, 1A pour l'alimentation de l'unité centrale Réf : EGD000001,
ur l'alimentation des modules CAN (réseau "énergie").

Durée : 2x4 heures

Page: 23/74



Manuel de travaux pratiqgues  Réseau CAN - V.M.D. (Véhicule Multiplexé Didactique)

4.2 Eléments de solution

4.2.1 Analyse

Téaches a réaliser

Tdche principale

On envisage un fonctionnement cyclique ou I'état du commodo est demandé a intervalles de temps réguliers,
imposés par une base de temps. L'état recueilli du commodo est alors comparé a I'état précédent (recueilli le
coup d'avant). Si un changement de position a été détecté, une phase de changement des états feux débute alors
(on commande successivement les 4 blocs optiques avec les nouvelles valeurs)

Taches secondaires

— On interroge successivement les 4 blocs optiques et on vérifie si les valeurs des "Status" corroborent les
commandes envoyées. Si une différent est détectée, on message d'ale ffiché.

— Suite a l'envoi d'une trame, on vérifiera que la trame regue en rép ecte (acquittement du module
ayant regu une trame de commande, ou réponse cohérente du mo trame de interrogative.

Diagramme des états principaux
On peut matérialisé le fonctionnement global par le diagrary

Si modification
détectée

Si aucune

Lecture

Commodo Si clignoteur activé et

Fin tempo clignotant

Controle
'Statu

Etat "Modification

11 s'agit d'envoyer un

décide d'envoyer les tra
— Feux aVant

e de type IM) a chacun des blocs optiques (Voir TP n°1). On

Arogative (trame de type IRM) au module 8 entrées sur lequel est connecté le
). L'analyse de la trame réponse et la comparaison avec 1'état mis en mémoire permet

Etat "Controle status"
11 s'agit d'envoyer des trames interrogatives (trame de type IRM) aux différents modules 4 sorties de puissance
sur lesquels sont connecter les blocs optiques (Voir TP n°3).
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Fin de la
boucle
principale

4.2.2 Organigrammes

Pour les indicateurs de fin de temporisation idem TP n°3
Ordinogramme genéral de la fonction principale

Fonction principale
Interruptible par "Timer"

7

Début de la

Initialisations:

- des variables pour temporisations

- des variables pour diagramme des états

- les indicateurs divers

- variables images ports de sorties

— Lancer la fonction d'initialisation de la carte
d'interface CAN/PC104 de chez ATON SYSTEMES
— Envoyer les trames de configuration des modules

— Envoyer premiere trame

— Initialiser pour programme d'interruption "Timer"

boucle
principale

Y

Si attente réponse

v

Si une trame a été recue

v

¥

| Si fin tempo affichage>o—)

Afficher message

- Etat des command

- Résultats diagnostiques
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4.2.3 Programme en "C"

/
*

TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)

TP n 4: Commander les feux a partir du commodo feux

CAHIER DES CHARGES :

A intervalles de temps réguliers, on interroge le module sur lequel est connecté le commodo lumieres
afin de connaTtre son état.
En fonction de I"état du commodo lumiere, on active les différentes lampes des blocs optiques

* ok % ok X F

avant et arriére.
La temporisation nécessaire au fonctionnement des clignotants est réalisée par "Timer programmable’
(interne au micro-processeur).
Les différentes commandes imposées par la position de la manette commodo seront affichées
individuellement.
On réalisera en plus des fonctions de controle:

- On vérifiera (par fonction logicielle) que les lampes commandées sont effectivement

allumées

- On affichera quelles sont les lampes concernées ainsi que le rési
Le clignotement (du clignotant) sera indépendant de la permutaty
ainsi que de la période de controle,

- On détectera si un module ne répond pas.
On impose les périodes suivantes, dans l"ordre de priorité décroissan

- période de commutation du clignoteur 0,8 S,

- période de lecture commodo 0.2 S,

- temporisation de détection non réponse module 1S
Ces périodes devront pouvoir étre modifiées facilement.

- Le programme devra permettre un changement aisé de

du test.
tres lampes

O ok ok ok X b % ok Ok X Ok X F

*

Ok o ok ok %

NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP4.C

ek ek ke e ke e ke ke ek ke

e 4

// Fichiers a inclure
//
#include <stdio.h>

#include "Structures_Donnees.h"
#include “‘cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"

#include ""Can_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

void Passer_a_Etat_Modif_Feux(void);
void Passer_a_Etat_Control_Stat(void);
// Déclarations des constantes

//

// Pour les temporisations

#define Tempo_Commodo 2 // En di
#define Tempo_Clignot 8 // En diz
#define Tempo_Att_Rep 20 // Attente réponse en

#define Tempo_Affichage 10 // Attente rép
// Pour le codage des états

#define Etat_Lect_Commodo_Feux O
#define Etat_Modif _Feux 1
#define Etat_Control_Stat

// Déclaration des vari
//
// Pour les indicateurs di

union word_bits Indicateursy
#define I_Attente_Reponse Ind
#define I_Fin_Tempo_Commodo I
#define 1_Fin_Tempo_Clignot 1
#define I_Fin_Tempo_Affichage
#define I_Fin_Tempo_Att
#define 1_En_Att_Rep
#define 1_Clignot_Ga
#define 1_Clignot_Dr
#define 1_Message

put Message' pour commande module 4 Sorties de puissance
. nformation Request Message' pour interroger 'Status' lampes
Qnmodo
rs Trame envoyée <-> Trame regue
jdent.extend. identificateur.ident
ft.extend. identificateur.ident
dentificateur.ident
- -identificateur.ident
#define Valeur
// Pour les t
WORD Compteur teur_dS; // dS -> diziéme de Seconde
WORD Valeur_Fin_ —commodo, Valeur_Fin_Tempo_Clignot,Valeur_Fin_Tempo_Affichage,Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep;
// Pour le diagramme des états
unsigned char Etat,Rang_Control_Stat,Rang_Modif_Feux;
// Pour la mémoire
unsigned char Valeur_Commodo_Feux_Mem;
// Fonction d"interruption "Base de Temps"
void irg_bt(Q)
// Fonction exécutée toute les 10 mS
{Compteur_Passage++;
if(Compteur_Passage==10) // Une 1/2 Seconde s"est écoulée
{Compteur_Passage=0;
Compteur_dS++;
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Commodo)
{I_Fin_Tempo_Commodo = 1;
Valeur_Fin_Tempo_Commodo = Compteur_dS + Tempo_Commodo;}
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Affichage)
{I_Fin_Tempo_Affichage = 1;
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Valeur_Fin_Tempo_Affichage = Compteur_dS + Tempo_Affichage;}
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Clignot)
{ if(1_Clignot_Gauche]||1_Clignot_Droit)
{I_Fin_Tempo_Clignot = 1;
Valeur_Fin_Tempo_Clignot = Compteur_dS + Tempo_Clignot;}

3
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep)
{I_Fin_Tempo_Att_Rep = 1;}

}
} // Fin de la fonction d"interruption

/7
// FONCTION PRINCIPALE
//

mainQ)

int Cptr_TimeOut,Temp;
// Initialisations
//*****************
clsscrQ):;
/* Initialisation DU SJA1000 de la carte ATON-Systemes' sur */
Init_Aton_CANQ);
// Définition des trames pour activer ou lire un bloc optique
// D aprés doc SJA1000 et doc MCP25050 pages 22 (fonction "Write Register') et 37
// Pour les trames de commande -> IM
T_IM.trame_info.registre=0x00;
T_IM.trame_info.champ.extend=1; // On travaille en mode étendu
T_IM.trame_info.champ.dlc=0x03; // Il y aura 3 données de 8 bits (3 octets envoyé
Ident_T_IM=ldent_T_IM_FRD;// C"est l"identificateur du bloc optique arriéere droi
T_IM.data[0]=0x1F; // premiére donnée -> "Adresse' du registre concernée -> GPDDR
T_IM.data[1]=0x7F; // deuxieme donnée -> “Masque' -> Voir Doc MCP25050 page 16
T_IM.data[2]=0xFO; // troisiéme donnée -> "Valeur" -> Les sorties sont les /
//Configuration du registre de dirrection et
//Verification de la presence des modules
1_Message_Pb_Affiche=0;
do {Ecrire_Trame(T_IM);// Envoyer une premiére trame sur réseau CAN
Cptr_TimeOut=0;
do{Cptr_TimeOut++;}while((Lire_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_
if(ldent_Trame_Recue!=ldent_T_AIM_FRD)Cptr_TimeOut=200; // si
if(Cptr_TimeOut==200)
{if(1_Message_Pb_Affiche==0)
{1_Message_Pb_Affiche=1;
gotoxy(2,10);
printf("" Pas de reponse du
printf("" Verifier si alime
for(Temp=0; Temp<100000; Temp++);} //
Jwhile(Cptr_TimeOut==200);
Ident_T_IM=ldent_T_IM_FRG;// C"est I"identi eur d
1_Message_Pb_Affiche=0;
do {Ecrire_Trame(T_IM);// Envoyer une prem
Cptr_TimeOut=0;
do{Cptr_TimeOut++;}while((Lire_Trame(
if(ldent_Trame_Recue!=ldent_T_AIM_FRG)Cptr_ >
if(Cptr_TimeOut==200)
{if(1_Message_Pb_Affich
{1_Message_P,
gotoxy(2,

ect

ame de commande en initialisation \n");

identificateur correct

printf(" Gauche a la trame de commande en initialisation \n");
printf(" tion 12 V est OK \n");}
Tor(Tepp=0; Temp<1000 attendre un peu!

Jwhile(Cptr_TimeOut=
Ident_T_IM=1dent_T_IM_F
1_Message_Pb_Affiche=0;
do {Ecrire_Trame(T_IM);// S seau CAN

Cptr_TimeOut=0;
do{Cptr_TimeOut++; édme (ATrame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<200));
TimeOut=200; // Test si identificateur correct

Verifier si alimentation 12 V est OK \n");}
Q000;Temp++);} // Pour attendre un peu!

entificateur du bloc optique avVant Droit
dremiére trame sur réseau CAN

yre_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<200));
FVD)Cptr_TimeOut=200; // Test si identificateur correct

{1_Messadw/Pb_Affiche=1;
gotoxy(2,10);
printf("" Pas de reponse Feux aVant Droit a la trame de commande en initialisation \n");
printf(" Verifier si alimentation 12 V est OK \n");}
emp=0; Temp<100000; Temp++);} // Pour attendre un peu!
Jwhile(Cptr_Tim t==200);

Ident_T_IM=1dent_T_IM_Commodo_Feux;// C"est lI"identificateur du bloc Commdo Lumiere
T_IM.data[2]=0xFF; // troisiéme donnée -> "Valeur"™ ->8 bits sont des entrées
1_Message_Pb_Affiche=0;
do {Ecrire_Trame(T_IM);// Envoyer une premiére trame sur réseau CAN

Cptr_TimeOut=0;

do{Cptr_TimeOut++;}while((Lire_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<200));

if(ldent_Trame_Recue!=ldent_T_AIM_Commodo_Feux)Cptr_TimeOut=200; // Test si identificateur correct
if(Cptr_TimeOut==200)
{if(1_Message_Pb_Affiche==0)
{1_Message_Pbh_Affiche=1;
gotoxy(2,10);
printf("" Pas de reponse du Commodo Lumiére a la trame de commande en initialisation \n");
printf(" Verifier si alimentation 12 V est OK \n");}
for(Temp=0; Temp<100000;Temp++);} // Pour attendre un peu!
Jwhile(Cptr_TimeOut==200) ;
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clsscrQ);

// Initialiser les sorties a 0 (registre GPlat)

T_IM.data[0]=0x1E; // premiere donnée -> "Adresse" du registre concernée (GPLAT définit I"état des sorties) 03h+1Ch = 1Eh
T_IM.data[1]=0x0F; // deuxiéeme donnée -> “Masque' -> les sorties sont sur les 4 bits de poids faibles
T_IM.data[2]=0x00; // troisiéme donnée -> "Valeur" -> au départ toutes les sorties sont a 0 (lampes éteintes)
// Pour les trames interrogative -> IRM (Information Request Trame)

T_IRM.trame_info.registre=0x00;

T_IRM.trame_info.champ.extend=1;

T_IRM.trame To.champ.dlc=0x01;

T_IRM.trame_info.champ.rtr=1;

Ident_T_IRM=Ident_T_IRM_Commodo_Feux; // On commence par lire le commodo

Etat = Etat_Lect_Commodo_Feux;

Valeur_Commodo_Feux_Mem=0;

// Et on envoie sur le bus la premiére trame

//Ecrire_Trame(T_IRM);

//Trame_Envoyee = T_IRM;

//1_Attente_Reponse=1;

// Pour l"état “Control Status™

Rang_Control_Stat=0;

// Pour ITétat "Modif Feux"

Rang_Modif_Feux=0;

// Pour I"ensemble des indicateurs

Indicateurs.valeur=0;

// On envoie sur le bus la premiére trame

Ecrire_Trame(T_IRM);

while((Lire_Trame(&Trame_Recue)==0));

Trame_Envoyee = T_IRM;

I_Attente_Reponse=1;
// Pour base de temps et temporisations

//

SetVect(96,&irq_bt); // mise en place de l"autovecteur

PITR = 0x0048; // Une interruption toutes les 10 milliseco
PICR = 0x0760; // 96 = 60H

// Pour les temporisations

Compteur_Passage = 0,Compteur_dS = 0;
Valeur_Fin_Tempo_Clignot = Tempo_Clignot;
Valeur_Fin_Tempo_Affichage = Tempo_Affichage;
Valeur_Fin_Tempo_Commodo Tempo_Commodo;
Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep = Tempo_Att_Rep;

//  Afficher titre

gotoxy(1,2);

printf(” TP n: 4 ACTIVER FEUX AVEC COMMODO ET CONTRQ,
printf("
// Boucle principale
//*******************

while(1) <{if(1_Attente_Reponse) // Une tramg\est attel

if (1==Lire_Trame(&Tr
// Une Trame r
{I1_Attente_Repomnse=
1_Fin_Tempo_Att_R : 0 attente réponse
Valeur_Fin_Tempo_Att\ mpo_Att_Rep;
1_En_Att_Rep=0;
if(Etat==Etq

x=~(Trame_Recue.data[0]); //0n récupére I"état du commodo

tecté une modification de l"état commodo
aleur_Commodo_Feux_Mem = Etat_Commodo_Feux.valeur; // On met en mémoire
/ On prédéfinit I"état des différentes ampoules
/ Combinaisons définies dans CAN_VMD.h
aleur_FVG=Cde_Nulle,Valeur_FVD=Cde_Nulle;
Valeur_FRG=Cde_Nulle,Valeur_FRD=Cde_Null
1 ignot_Droit=0;
1_Clignot_Gauche=0;
if(Cde_Phare) // Si Commande Phare
{valeur_FVG=Cde_FV_P,Valeur_FVD=Cde_FV_P; // Les feux avant
Valeur_FRG=Cde_FR_P,Valeur_FRD=Cde_FR_P;} // Les feux aRiere
else if(Cde_Code) // Si Commande Code
{Vvaleur_FVG=Cde_FV_C,Valeur_FVD=Cde_FV_C; // Les feux avant
Valeur_FRG=Cde_FR_C,Valeur_FRD=Cde_FR_C;} // Les feux aRiere
else if(Cde_Veilleuse) // Si commande Veilleuse
{Vvaleur_FVG=Cde_FV_V,Valeur_FVD=Cde_FV_V; // Les feux avant
Valeur_FRG=Cde_FR_V,Valeur_FRD=Cde_FR_V;} // Les feux aRiere
if(Cde_Clign_Droit)
{Valeur_FVD|=Masque_Clign_AV;
Valeur_FRD|=Masque_Clign_AR;
1 ignot_Droit=1;
Valeur_Fin_Tempo_Clignot = Compteur_dS + Tempo_Clignot;
I_Fin_Tempo_Clignot = 0;} // Pour Init tempo_clignot
if(Cde_Clign_Gauche)
{Valeur_FVG|=Masque_
Valeur_FRG|=Masque_!
1_Clignot_Gauche=1;
Valeur_Fin_Tempo_Clignot = Compteur_dS + Tempo_Clignot;
I_Fin_Tempo_Clignot = 0;} // Pour Init tempo_clignot
if(Cde_Klaxon)
{Valeur_FRG|=Masque_Klaxon;
Valeur_FRD|=Masque_Klaxon;}
if(Cde_Stop)
{Valeur_FRG|=Masque_Stop;
Valeur_FRD|=Masque_Stop;}
Passer_a_Etat_Modif_Feux();} // Fin si action commodo détecté
else Passer_a_Etat_Control_Stat(); } // FIN bloc si "Etat lecture commodo"
else if(Etat==Etat_Modif_Feux)
{// On est dans Etat "Modif feux"
//0n prépare la trame pour commande feux suivant
switch(Rang_Modif_Feux) // Module suivant dans la liste
{// Le Feux aVant gauche a déja été commandé
case 1 : {ldent_T_IM=Ident_T_IM_FVD; //Feux aVant Droit
Valeur_T_IM=Valeur_FVD;
Rang_Modif_Feux++;
Ecrire_Trame(T_IM); // Envoyer trame
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Trame_Envoyee =T_IM;
1_Attente_Reponse=1;}

break;

case 2 : {ldent_T_IM=Ident_T_IM_FRD; //Feux aRriére Droit
Valeur_T_IM=Valeur_FRD;
Rang_Modif_Feux++;
Ecrire_Trame(T_IM); // Envoyer trame
Trame_Envoyee =T_IM;
I_Attente_Reponse=1;}

break;

case 3 : {ldent_T_IM=Ident_T_IM_FRG; //Feux aRriere Gauche
Valeur_T_IM=Valeur_FRG;
Rang_Modif_Feux++;
Ecrire_Trame(T_IM); // Envoyer trame
Trame_Envoyee =T_IM;
I_Attente_Reponse=1;

3
break;
default : // On est arrivé a la fin de la modif feux
// On retourne au controle status
{Passer_a_Etat_Control_Stat();}
break;

b
} /7 FIN bloc "Etat modif feux"
else if(Etat==Etat_Control_Stat)
{//while(1_Fin_Tempo_Affichage==0){
//1_Fin_Tempo_Affichage=0;
switch(Rang_Control_Stat) // M ste
{case 0 : {

break;
case 1 : du Feux avVant Droit

ame_Recue.data[0];

4 _FRD=Trame_Recue.data[0];
(peut étre) au feu suivant
RM=Ident_T_IRM_FRG;} //Feux aRriere Gauche

“est le controle du Feux aRriéere Gauche
~_Status_FRG=Trame_Recue.data[0];

passe (peut étre) au feu suivant
nt_T_IRM=Ident_T_IRM_FVG;} //Feux avVant Gauche

d*aller lire le commodo

=0;
/Lect_Commodo_Feux;
=1dent_T_IRM_Commodo_Feux;

woie sur le bus la premiére trame
ame(T_IRM);

voyee = T_IRM;

Attente_Reponse=1;}

si clignotants activés ET si fin tempo clignotant
ot_Gauche| | 1_Clignot_Droit)&&l_Fin_Tempo_Clignot)
_Fin_Tempo_Clignot=0;

if(1_Clignot_Gauche)

{// Commuter ampoules clignotants gauche
Valeur_FVG"=Masque_Clign_AV;
Valeur_FRG"=Masque_Clign_AR;
Passer_a_Etat_Modif_Feux();}

if(1_Clignot_Droit)

{// Commuter ampoules clignotants gauche
Valeur_FVD"=Masque_Clign_AV;
Valeur_FRD"=Masque_Clign_AR;
Passer_a_Etat_Modif_Feux();}

}// Fin prise compte clignotant
// On continue le controle des Feux
else {if(Rang_Control_Stat==3)Rang_Control_Stat=0;
else Rang_Control_Stat++;// Passage au feux suivant
// On envoie la trame interrogative sur le bus
Ecrire_Trame(T_IRM);
Trame_Envoyee =T_IRM;
1_Attente_Reponse=1;}
} 7/ FIN bloc "Etat Control Status"

Si t
1_Fin_
{clsscr
gotoxy(1,2); // On réaffiche le titre

VER FEUX AVEC COMMODO FEUX ET CONTROLER ETAT AMPOULES \n");
\n");
I_Fin_Tempo_Att_Rep=0; // On réarme la tempo attente réponse
Valeur_Fin_Tempo_Att_Rep = Compteur_dS + Tempo_Att_Rep;

‘tt_Rep) // On attend depuis trop longtemps une réponse !

printf(" TP,
printf("

*

gotoxy(1,4),printf("" !'! Attente reponse modules !! \n");
gotoxy(1,9),printf(" \n");
gotoxy(1,20),printf(" \n");
gotoxy(1,16),printf(" \n");
1_En_Att_Rep=1;

// On refait une tentative d"interrogation commodo
Etat = Etat_Lect_Commodo_Feux;
Ident_T_IRM=Ident_T_IRM_Commodo_Feux;

// On envoie sur le bus la premiére trame
Ecrire_Trame(T_IRM);

Trame_Envoyee = T_IRM;

1_Attente_Reponse=1;

//0n refait une tentative d"interrogation du commodo
if(1_Fin_Tempo_Affichage)
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printf(** Veilleuse=%d , Code=%d , Phare=%d , clign. G.=%d
printf(*" Klaxon=%d , Feux de stop=%d , clign. D= %d

3
} 7/ FIN de la boucle principale
}// FIN de la fonction principale

// Fonction "Passer

void Passer_a_Etat_Control_Stat(void)
{Etat=Etat_Control_Stat; // On retourne

// On envoi
Ecrire_Tral

Trame_Eny<

Ecrire_Trame
1_Attente_Rep
} 7/ FIN Fonction

{I1_Fin_Tempo_Affichage=0;

iT(1_En_Att_Rep==0) // Alors on peut afficher
{// Résultat diagnostic Feux aVant Gauche
gotoxy(1,4),printf("'Bloc optique avant gauche: \n");

if(Veilleuse_FVG==1 && S_Veilleuse_FVG==0){gotoxy(1,5),printf(*'!! Probleme sur Veilleuse avant gauche \n");}
if(Veilleuse_FVG==0 && S_Veilleuse_FVG==1){gotoxy(1,5),printf(" \n");}
if(Code_FVG==1 && S_Code_FVG==0){gotoxy(1,6),printf(*'!! Probleme sur Code avant gauche \n");:}
if(Code_FVG==0 && S_Code_FVG==1){gotoxy(1,6),printf(" \n");}
if(Phare_FVG==1 && S_Phare_FVG==0){gotoxy(1,7),printf(*'!! Probleme sur Phare avant gauche \n");3}
if(Phare_FVG==0 && S_Phare_FVG==1){gotoxy(1,7),printf(*" \n");}
if(Clignot_FVG==1 && S_Clignot_FVG==0){gotoxy(1,8),printf("'!! Probleme sur Clignotant avant gauche \n');}
if(Clignot_FVG==0 && S_Clignot_FVG==1){gotoxy(1,8),printf(" \n");}

// Résultat diagnostic Feux aVant Droit
gotoxy(1,9),printf("'Bloc optique avant Droit:\n");
if(Veilleuse_FVD==1 && S_Veilleuse_FVD==0){gotoxy(1,10),printf("'!! Probleme sur Veilleuse avant droit \n");}

if(Veilleuse_FVD==0 && S_Veilleuse_FVD==1){gotoxy(1,10),printf(" \n");}
if(Code_FVD==1 && S_Code_FVD==0){gotoxy(1,11),printf(*'!! Probleme sur Code avant droit \n");}
if(Code_FVD==0 && S_Code_FVD==1){gotoxy(1,11),printf("" \n");}
if(Phare_FVD==1 && S_Phare_FVD==0){gotoxy(1,12),printf(*'!! Probleme sur Phare avant droit \n");}
if(Phare_FVD==0 && S_Phare_FVD==1){gotoxy(1,12),printf(" \n");}
if(Clignot_FVD==1 && S_Clignot_FVD==0){gotoxy(1,13),printf(*'!! Probleme sur Clignotant avant droit \n");}
if(Clignot_FVD==0 && S_Clignot_FVD==1){gotoxy(1,13),printf(" \n");}

// Résultat diagnostic Feux aRierre Droit
gotoxy(1,20),printf(*"'Feux arriere droit:\n");
if(Veilleuse_FRD==1 && S_Veilleuse_FRD==0){gotoxy(1,21),printf("!

ur Lampe Arriere droit \n");}

if(Veilleuse_FRD==0 && S_Veilleuse_FRD==1){gotoxy(1,21),printf(" \n");}
if(Clignot_FRD==1 && S_Clignot_FRD==0){gotoxy(1,22),printf('!! tant Arriere droit \n");}
if(Clignot_FRD==0 && S_Clignot_FRD==1){gotoxy(1,22),printf(" \n");}
if(Stop_FRD==1 && S_Stop_FRD==0){gotoxy(1,23),printf("'!! Pro it \n");}
if(Stop_FRD==0 && S_Stop_FRD==1){gotoxy(1,23),printf(" \n");}
// Résultat diagnostic Feux aVant Gauche
gotoxy(1,16),printf("'Feux arriere gauche:\n");
if(Veilleuse_FRG==1 && S_Veilleuse_FRG==0){gotoxy(1,1 ampe Arriere Gauche \n");}
if(Veilleuse_FRG==0 && S_Veilleuse_FRG==1){gotoxy(1, \n"):}
if(Clignot_FRG==1 && S_Clignot_FRG==0){gotoxy(1,18), ignotant Arriere Gauche \n");}
if(Clignot_FRG==0 && S_Clignot_FRG==1){gotoxy(1,18), \n");}

p Arriere Gauche \n");3}
iT(Stop_FRG==0 && S_Stop_FRG==1){gotoxy(1,19),printf( \n");:}

if(Klaxon_FRG==1 && S_Klaxon_FRG==0){gotoxy(l rint o Klaxon Arriere Gauche \n");}
if(Klaxon_FRG==0 && S_Klaxon_FRG==1){gotoxy
// Pour 1"éta commodo

gotoxy(4,24);

printf("'Etat des differentes entrees im n');
e,Cde_Phare,Cde_Clign_Gauche);
f Clign_Droit);

} 7/ Fin si on n se aprés message d"alerte

} /7 Fin if fipatempo af

a I"état CONTROL STATUS™

ule suivant dans la liste
ans la liste

// Pour préparer la
switch(Rang_Contr
{case 0 :
break;
IRM_FRD; //Feux aRriére Droit
t_T_IRM_FRG; //Feux aRriére Gauche
rol_Stat=0;
dent_T_IRM=Ident_T_IRM_FVG;} //Feux aVant Gauche

le bus

Status"

on Feux

“Modif feux"
er feux
Gauche: Premier dans la liste

mmande sur le bus

asser a I"Etat Modification Feux"

// Fin du fichier source C
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S5 TP N°5: COMMANDER LE MOTEUR ESSUIE GLACE

5.1 Sujet

Objectifs :

- Définir les différentes trames de commande a faire transiter par le réseau CAN en
fonction d'une action souhaitée.

- Commander un actionneur électrique (moteur a courant continu), dans les deux
sens de rotation, par l'intermédaire d'un pré-actionneur commandable par réseau
CAN.

ar l'intermédaire d'un pré-
par réseau CAN.

- Faire varier la vitesse d'un moteur ¢
actionneur (interface de type PWM

Cahier des charges :

Réaliser le cycle périodique
- montée progressive de 13
- descente progressive de
- montée progressive
- descente progres
-etc... Nina

positif, jusqu'a la vitesse maxi
vitesse nulle,

4
P

Matériels et logicielsnécessaires
Micro ordinateur de t Je/” 6u ultérieur

Logiciel Editeur-Asse
Si programmation en C

(Editeur-CrossA
Carte réseau

ystéme essuie glace Réf: EID053000

aut cable RS232, Ref: EGD000003

Qur l'alimentation de I'unité centrale Réf: EGD000001
ion des modules CAN (réseau "énergie").
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5.2 Eléments de solution

5.2.1 Analyse
Principe:
Le module d'interface CAN mis en ceuvre dans ce TP est le module repéré "Asservissement".
Ce module permet la commande d'un moteur a courant continu 24V/ 1A, dans les deux sens de rotation, en
mode "PWM" (modulation de largeur d'impulsions).
Un circuit de puissance (réf: L6202"), pilotable par signaux logiques est implanté sur le module.
D'aprés le schéma électronique du module "Asservissement", ce pilotage se fait par les sorties GP2, GP3 et
GP4 de l'interface CAN (circuit MCP25050):

— GP2 ou "PWMI1" sortie logique a rapport cyclique variable, qui permet de faire varier la vitesse
du moteur dans le sens positif,

— GP3 ou "PWM3" sortie logique a rapport cyclique varial
du moteur dans le sens négatif,

— GP4 ou "ValidIP" sortie logique qui, lorqu'elle est po
Puissance "L6202".
Compte tenu de la fagon de commander le moteur, le cycle

et de faire varier la vitesse

Vitesse M
attlei nte

Départ
Vitesse > 0
croissante

Vitesse nulle
atteinte

Vitesse nulle
atteinte

Q%»\
I

A4

Vitesse < 0
croissante

Un diagramme a 4 états nécessite, pour so 2 les binaires:
- indicateur "I Sens Vary
I Sens_Variatio
I Sens Variatio
- indicateur
I Se
I Sens

% e est croissante en module
vitesse est décroissante en module

les structurées sous le modéle "Trame":
Trame T rvissement;

— Définition des éléments d'identification de la variable structurée "T_IM_Asservissement"
T_IM_Asservissement.trame_info.registre=0x00; //0n initialise tous les bits a 0
T_IM_Asservissement.trame_info.champ.extend=1; //0n travaille en mode étendu
T_IM_Asservissement.trame_info.champ.dlc=0x03; //11 y aura 3 octets de données
T_IM_Asservissement. ident.extend. identificateur . ident=0x00880000;

A chacune des trames de commande "IM" il y aura donc a définir les trois octets associés.
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Définition des trois octets de données associées pour:
— définir les entrées et sorties
11 faut initialiser le registre GPDDR ("Data Direction Register") en écrivant un 1 si bit d'entrée et un 0 si bit de
sortie(doc MCP25050 p27). D'aprés schéma de la carte:

GP7=fs -> entrée; GP6=fcg -> entrée; GP5=fcd -> entrée; GP4=ValidIP -> sortie;

GP3=PWM1 -> sortie; GP2=PWM2 -> sortie; GP1=AN1 -> entrée; GPO=ANO -> entrée;

T_IM_Asservissement.data[0]=0x1F; // Adresse du registre GPDDR en écriture
(doc MCP25050 p16)

T_IM_Asservissement.data[1]=0x7F; // Masque: bit 7 non concerné (doc MCP25050 pl6)
T_IM_Asservissement.data[2]=0xE3; // Valeur: & charger dans le registre adressé

— initialiser la sortie GP2 en sortie PWM1 (variation de la vitesse du moteur dans le sens positif)
D'aprés la notice technique du circuit MCP25050 (pages 30 a 32), la generatlon du signal PWM1 se fait a
partie du "Timer1" et la fréquence de ce signal est choisie grace au re "T1CON" d'adresse 05y (page 15

Doc MCP25050).
bit 7 =1 TMR1ON Validation du "Timer 1"
bits 5:4 seront mis a 0 pour avoir un coefficient d eégalal

("TMRI1 prescaler value" = 1)
T_IM_Asservissement.data[0]=0x21; // Adresse du
(doc MCP25050 pl15) 054 + décalage = 054 + 1Cy =
T_IM_Asservissement.data[1]=0xB3; // Masque s
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur a

— définir la fréquence de la sortie PWMI:

Cette fréquence dépend de la valeur chargée dans 1
T_IM_Asservissement.data[0]=0x23; // tre PR1 en écriture
(doc MCP25050 p15) 07, + décalage =
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; /,

T_IM_Asservissement._data[?2 FF;
La fréquence du quartz implanté

PWMI sera donc égale a:  Fpwm=

écriture

(dv¥c MCP25050 p32)
e registre adressé

— initialiser la sortie GP3 en s
D'apres la notice technique du cj
partie du "Timer2" ef\a fréquen

es 30 a 32), la génération du signal PWM2 se fait 4
choisie grace au registre "T2CON" d'adresse 06y (page 15

Doc MCP25050).
bit 7 =1 on du "Timer 2"
bits 5:4 0 pour avoir un coefficient de division de fréquence égal a 1

T_IM_Asservissemen
(doc MCP2505~ Age = 06y + 1Cy = 224

T_IM_Asserv B3; // Masque sur le registre (doc MCP25050 p32)
T_IM_Asser, a[2]=0x80; // Valeur a charger dans le registre adressé

tie PWM?2:

dleur chargée dans le registre "PR2"

a[0]=0x24; // adresse du registre PR2 en écriture
décalage = 08y + 1Cy = 24y

=0OxFF; // Masque sur le registre (doc MCP25050 p32)
2]=0xFF; // On chargera 255 dans le registre

implanté sur la carte "asservissement" étant égale a 16Mhz, la fréquence du signal
Frwm= 16.10%(4.256) = 15,6 KHz (idem fréquence sur PWM1)

— changer le rapport cyclique de la sortie PWM1 (Commande du moteur dans le sens positif)
T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; //adresse du registre PWM1DCH en écriture
(doc MCP25050 pl15) 09, + décalage = 09y + 1Cy = 254
T_IM_Asservissement._data[1]=0xFF; //masque sur le registre (doc MCP25050 p33)
T_IM_Asservissement.data[2]=0x00; //0n initialise tous les bits a 0 -> Commande nulle
donc vitesse nulle (Jusqu"a 255 pour la commande Maxi donc vitesse maxi)
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— changer le rapport cyclique de la sortie PWM?2 (Commande du moteur dans le sens négatif)
T_IM_Asservissement.data[0]=0x26; //adresse du registre PWM2DCH en écriture
(doc MCP25050 pl15) 09, + décalage = 09, + 1Cy = 25y
T_IM_Asservissement._data[1]=0xFF; //masque sur le registre (doc MCP25050 p33)
T_IM_Asservissement.data[2]=0x00; //0n initialise tous les bits a 0 -> Commande nulle
donc vitesse nulle (Jusqu"a 255 pour la commande Maxi donc vitesse maxi)

— pour valider le circuit de puissance
T_IM_Asservissement.data[0]=0x1E; //adresse du registre GPLAT en écriture
T_IM_Asservissement.data[1]=0x10; //masque sur le registre (doc MCP25050 p27)
T_IM_Asservissement.data[2]=0x10; //0n initialise le bit 4 du registre a 1

5.2.2 Organigramme:

Initialiser
— Définir les éléments d'identification des trames
'IM"destinées au module " Asservissement''.

— Lancer la fonction d'initialisation de la carte
d'interface CAN/PC104 de chez ATON SYSTEMES | ..
— Envoyer trame pour configurer les entrées/sorties |,
— Envoyer trames pour configurer sortie "PWM1"
— Envoyer trames pour configurer sortie "PWM2"
— Envoyer trame pour valider la puissance
— Initialiser compteurs de passage a 0

odule adressé
ce cas on
d'alerte

. Début de la boucle — Initialiser les variables d'état

i principale

A

Si ""Attente trame acquittemen%

Si acquittement attendu suite a
une trame de type "'IM"

¥
Inhiber indicateur ""Attente trame Acquittement"

* A 4

Y

¥

Incrémenter module vitesse

v

Si vitesse maxi dépassée

) module\vhése
/3

>0—

enulle dépassée >O—)
¢ Changer sens de variation
Changer sens de rotation
T< i Y
V€
Si vitesse négative >O l

v

Envoyer trame pour changer sortie PWM2
Positionner indicateur

Envoyer trame pour changer sortie PWM1
Positionner indicateur

Y

2
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5.2.3 Programme en "C"

/

* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique) *
* TP n°5: Commander le moteur de l"essuie glace avant

*

* CAHIER DES CHARGES :

*

* 0On souhaite que lI"essuie réalise le cycle suivant:

* - rotation droite avec une vitesse croissante de 0 a Vmax

* - rotation droite avec une vitesse décroissante de Vmax a 0

* - rotation gauche avec une vitesse croissante de 0 a Vmax

* - rotation gauche avec une vitesse décroissante de Vmax a O

* etc ...

* 0On affichera a I"écran, dans quelle partie du cycle on se situe, avec quel niveau de vitesse
*

* NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP5.C

e ek

// Déclaration des fichiers d"inclusion

#include <stdio.h>

#include "'Structures_Donnees.h"

#include “cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"

#include ""CAN_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

// Déclaration des variables

int Cptr_TimeOut;

// Pour les indicateurs divers (variables binaires)

union byte_bits Indicateurs;

#define I_Sens_Rotation Indicateurs.bit.b0

#define I_Sens_Variation Indicateurs.bit.bl

#define 1_Autorise_Rot Indicateurs._bit.b2

#define I_Attente_Trame_Acquittement Indicateurs.bit.b3

#define I_Message_Pb_Affiche Indicateurs.bit.b4

// Déclarations des diverses trammes de communication sur Bus CA

Trame Trame_Recue; // Pour trame qui vient d"étre recue par co

// Les trames de type "IM" (trame de commande)

Trame T_IM_Asservissement; // Pour les trame de type "IM" a
/7 IV >

carte "Asservissement"
e commande

// DEFINITION DES FONCTIONS

// De la fonction principale

int Cptr_lIncrementation_Vitesse=0,Cptr_A
BYTE Module_Vitesse=0;

/* Initialisation DU SJA1000 de la cart
Init_Aton_CANQ);
clsscrQ);
1_Message_Pb_Affiche=0;
// Trame de type "IM" (t
T_IM_Asservissement.trame_\ /o.
T_IM_Asservissement.trame_i¥fog
T_IM_Asservissement.trame_inf]
T_IM_Asservissement.trame_inf
T_IM_Asservissement. ident.ext
// Pour définir des Entrées/So
T_IM_Asservissement.data[0

du registre GPDDR (direction de E/S)
-> Bit 7 non concerné

T_IM_Asservissement.g -> 1 si Entrée et O si Sortie
// GP7 =fcd Entrée; GP4=ValidIP Sortie;
// GP3=P) GP1=AN1 Entrée; GPO=ANO Entrée;

e_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<100));

X1E; // Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
=0x1C; // Masque -> sorties GP4,3,2 sont consernées
—IM_ 0x00; // Valeur -> les 3 sorties a 0
Ecrire_Trame(T_IMm~ issement);

do{Jwhile(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir sortie GP2 en PWM1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x21; // Adresse du registre T1CON
T_IM_Asservissement.data[1]=0xB3; // Masque -> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur -> TMR1ON=1; Prescaleril=1

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{Jwhile(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour définir fréquence signal sortie PWM1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x23; // Adresse du registre PR1
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0xFF; // Valeur -> PR1=255

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{Jwhile(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
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T_IM_Asservissement.data[0]=0x22; // Adresse du registre T2CON
T_IM_Asservissement.data[1]=0xB3; // Masque -> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur -> TMR20N=1; Prescaler2=1

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour définir fréquence signal sortie PWM2

T_IM_Asservissement.data[0]=0x24; // Adresse du registre PR2
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0xFF; // Valeur -> PR2=255

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour initialiser rapport cyclique PWM1 a 0

T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0; // Valeur -> PWM1DC=0

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour initialiser rapport cyclique PWM2 a 0

T_IM_Asservissement.data[0]=0x26; // Adresse du registre PWM2DC
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0; // Valeur -> PWM2DC=0

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour Valider le circuit de puissance

T_IM_Asservissement.data[0]=0x1E; // Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
T_IM_Asservissement.data[1]=0x10; // Masque -> sortie GP4 (ValidIP) est cons
T_IM_Asservissement.data[2]=0x10; // Valeur -> ValidIP=1

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Masque pour les commandes IM futures

T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont con

// Initialisation des variables application
Module_Vitesse=0;

Indicateurs.valeur=0; // Sens positif, vitesse croissante
1_Attente_Trame_Acquittement=0;

Cptr_TimeOut=0;

clsscrQ);

// Pour afficher titre

gotoxy(1,2);

printf(" TP n: 5 COMMANDER LE BALAI D"ESSUI GLACE \n*
printf("

// BOUCLE PRINCIPALE
e
while(1)
{if(1_Attente_Trame_Acquittemen
{Cptr_TimeOut++;
if(Lire_Trame(&Trame_Recd¥¢)s

{if(Trame_Recue. ident.exte dent_T_AIM_Asservissement)

{// C"est bien I""Ac ssement"
else {if(Cptr_TimeOut=5
{clsscrQ
gotoxy(
printf( e de commande en cours de cycle \n™);

3

// Bloc pour

Cptr_Incrementa

if (Cptr_Incremel
{/7 11 es
Cptr_Incr
if(1_Sens

vitesse moteur
doit diminuer la vitesse

55)Module_Vitesse=0,1_Sens_Variation=0,1_Sens_Rotation=!1_Sens_Rotation;}
on, on augmente la vitesse
O)Module_Vitesse=255, 1_Sens_Variation=1;}
tourne en négatif
tente_Trame_Acquittement==0)
{T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC
T_IM_Asservissement.data[2]=Module_Vitesse;

// En théorie : 0--> 0 tr/min et 255 ->5000 tr/min
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
1_Attente_Trame_Acquittement=1,Cptr_TimeOut=0;3}}

{T_IM_Asservissement.data[0]=0x26; // Adresse du registre PWM2DC
IM_Asservissement.data[2]=Module_Vitesse;
ire_Trame(T_IM_Asservissement);
’_Attente_Trame_Acquittement=1,Cptr_TimeOut=0;}}

vitesse moteur

“ Affichage=0;

gotoxy(1,10);

if(1_Sens_Rotation==0)
{printf("Trame pour commander le moteur en negatif Valeur\n™);
Affiche_Trame(T_IM_Asservissement);}

else {printf("Trame pour commander le moteur en positif Valeur\n');

Affiche_Trame(T_IM_Asservissement);}}
} /7 Fin boucle principale
} 7/ Fin fonction principale
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6 TP N°6: FAIRE BATTRE LE BALAI D'ESSUIE GLACE

6.1 Sujet

Objectifs :

- Définir les différentes trames interrogatives ou de commande a faire transiter par
le réseau CAN en fonction d'une action souhaitée.

- Commander un actionneur électrique (moteur a courant continu), dans les deux
sens de rotation par l'intermédaire d'un pré-actionneur commandable par réseau

CAN.

- Acquérir 1'état de capteurs TOR (fi
déduire les actions a mener pour sati

se) acessibles par réseau CAN et en
ier des charges imposé.

N

Cahier des charges : Apres avoir fait tourner le 1y

jusqu'a atteindre l'action s
continu suivant:

— déplacement a
Sur le fin de course droite

itif (déplacement a droite)
t, 'essuie glace réalise le cycle

Auir le fin de course gauche

Micro ordinateur de type PC so
Logiciel Editeur-Asspmbleur-D
Si programmation , Compila
Carte processeur 16/ j

(Editeur-CrossAssemb
Carte réseau CAN PC

PN SYSTEMES Réf : EID004000
psement" Réf: EID052000

- la partig
Cable de liaisor able RS232, Réf: EGD000003
our l'alimentation de I'unité centrale Réf: EGD000001

ation des modules CAN (réseau "énergie").

Page: 37/74



Manuel de travaux pratiqgues  Réseau CAN - V.M.D. (Véhicule Multiplexé Didactique)

6.2 Eléments de solution

6.2.1 Analyse
Principe:
Le module d'interface CAN mis en ceuvre dans ce TP est le module repéré "Asservissement".
Ce module permet la commande d'un moteur a courant continu 24V/ 1A, dans les deux sens de rotation, en
mode "PWM" (modulation de largeur d'impulsion). Cette possibilité a été expérimentée dans le TPS.
Il permet d'acquérir 3 entrées TOR sur lesquelles on pourra connecter les capteurs de fin de courses:
— fcd (fin de course droit) relié a 1'entrée GP5 du contréleur CAN
— fcg (fin de course gauche) relié a I'entrée GP6 du controleur CAN
— fs (fin de surcource) relié a l'entrée GP7 du controleur CAN
Le cycle demandé conduit au diagramme des états suivant:

Fin de course
droit atteint

Départ

Rotation a
droite

Trames de configuration et de commande (type "IM")
Acquérir I'état des fins de course:

Définition de la trame interrogative permettant de
Dans ce cas, la trame envoyée par le contréleur,
récepteur (circuit MCP25050 sur module) co

"Read register" (voir documentatiwhn'

D’apreés le tableau donné page 22
registre lu. Cette adresse est placée sur
réceptionnés et placés dans le registr

Cateur en mode étendu devront étre positionnés a 1.
nc étre complété comme suit:
(Seuls 29 bits sont pris en compte)

— Définition de varia : s le modele "Trame":
Trame T_IRM // Trame destinée a I’interrogation du module asservissement pour acquérir Fins de
Courses.

Remarque:

ntificateur en mode étendu (qui comprendra l'adresse du registre concerné par

s éléments de la variable structurée " Lecture_FC
FC. 4 info.registre=0x00; //0n initialise tous les bits a 0

| FC.trame_info.champ.extend=1; //0n travaille en mode étendu
_FC.trame_info.champ.dlc=0x01; //11 y aura 1 octet de données demandé
_FC.ident.extend. identificateur. ident=0x00841EQ7;

D'aprés la définition des identificateurs donnée en chapitre 1, une trame de réponse a une IRM a le méme
identificateur que la trame interrogative qui en a été a 'origine.

Vu du module (du MCP25050), la réponse a un "IRM" (Information Request Message) est un "OM" (Output
Message).

La différence avec la trame interrogative origine est que cette trame réponse comporte le paramétre "value"
(au rang 0 de la partie "data" de la trame de réponse). Ce parameétre est I'image des entrées. On récupere donc
1'état des différents capteurs.
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Définition de variables structurées images de l'état des fins de course

La trame regue en réponse a cette trame interrogative comportera en data[0], 1'état des fins de course. On

recopie cette donnée regcue dans une variable image.

union byte_bits FC;

#define Etats_FC FC.valeur // Pour l"ensemble des états fins de courses
#define fs FC.bit.b7 // Pour fin de surcourse

#define fcg FC.bit.b6 // Pour fin de course gauche

#define fcd FC.bit.b5 // Pour fin de course droit

Afin de pouvoir détecter les changements d'état des capteurs, on mémorise 1'état dans une deuxiéme variable
structurée -> Etat mémorisé

union byte_bits FC_Mem; // Pour fins de courses mémorisés
#define Etats_FC_Mem FC_Mem.valeur // Pour l"ensemble des états mémorisés

Si I'état d'une variable acquise est différente de sa valeur mémorisée, c'est qu'il y a eu un changement d'état.
On en déduit donc les actions a mener.

6.2.2 Organigramme: | Début '
Initialiser
— Définir les éléments d'identification des trames 'IM*"*
au module " Asservissement"". Y,

— Lancer la fonction d'initialisation de la carte d'inter <7 : : .
; teste si | 1
CAN/PC104 de chez ATON SYSTEMES A este si le module répond
par une trame "Acqittement

— Envoyer trame "IM"* pour configurer les entrées/sortl
— Envoyer trames "IM"* pour configurer sor
— Envoyer trames "'IM"* pour configurer sor
— Envoyer trame "IM" pour valider la pys
— Envoyer trame "IM" pour faire tour|
— Initialiser les variables d'état

. <
Début de la boucle - (—< A
principale . \/

Envoyer trame interrogativ
pour acquérir les états capte

/

—)\/Incrémenter _){ Si dépassement >( )-)T
"'Compteur de time out™

Afficher ""La réponse a I'lRM Afficher ""Le module ne
est incorrecte” répond pas"
Afficher la trame recue
[P 1
L€
Stop

nstatée

ota g et action sur
de coO
\ >/ _ :
our arréter rotation droite Si rotation a gauche et action ‘
onl;e sur le fin de course gauche

M pour démarrer rotation gauche v
Attendre réponse

Y

Y

Envoyer IM pour arréter rotation gauche
Attendre réponse

Envoyer IM pour démarrer rotation droite
Attendre réponse

< '¢ Y

\D

Mémoriser les états des capteurs

12

Fin boucle principale
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6.2.3 Programme en "C"

/
* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)

* TP n°5: Commander le moteur de l"essuie glace avant

A e e e e e e e e e

* CAHIER DES CHARGES :

*

* On souhaite que I"essuie réalise le cycle suivant:

* - rotation droite avec une vitesse croissante de 0 a Vmax

* - rotation droite avec une vitesse décroissante de Vmax a 0

* - rotation gauche avec une vitesse croissante de 0 a Vmax

* - rotation gauche avec une vitesse décroissante de Vmax a 0

* etc ...

* On affichera a I"écran, dans quelle partie du cycle on se situe, avec quel niveau de vitesse
B e e e e e e
* NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP5.C (/’—“\\\\\\

* Kk khkhkhhkhhkhkhhkhkik

// Déclaration des fichiers d"inclusion
#include <stdio.h>

#include "Structures_Donnees.h"
#include "cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"

#include "CAN_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

// Déclaration des variables

int Cptr_TimeOut;

// Pour les indicateurs divers (variables binaires)
union byte bits Indicateurs;

#define 1_Sens_Rotation Indicateurs._bit.b0O
#define 1_Sens_Variation Indicateurs._bit._bl
#define I1_Autorise_Rot Indicateurs._bit._b2
#define |_Attente_Trame_Acquittement Indicateurs.
#define 1_Message_Pb_Affiche Indicateurs.bit.b4
// Déclarations des diverses trammes de communi

Trame Trame_Recue; // Pour tram ui vi
// Les trames de type "IM" (trame de, de)
Trame T_IM_Asservissement; / 1

//
// DEFINITION DES FONCTIONS

//

// De la fonction principale
//

main()

{

// INITIALISATIONS

YA

int Cptr_Incrementation_)
BYTE Module_Vitesse=0;

/* Initialisation DU SJA10
Init_Aton_CANQ);

controleur CAN

destination de la carte '"Asservissement"
-> trame de commande

clsscrQ);
1_Message_Pb_Affi
// Trame de typ commande) : Données d"identification

// Adresse du registre GPDDR (direction de E/S)
// Masque -> Bit 7 non concerné
7 Valeur -> 1 si Entrée et O si Sortie
; GP6=fcg Entree; GP5=fcd Entrée; GP4=ValidIP Sortie;
ie; GP2=PWM1 Sortie; GP1=AN1 Entrée; GPO=ANO Entrée;

if(Cptr_TimeOut==100)
{if(1_Message_Pb_Affiche==0)
{I1_Message_Pb_Affiche=1;
gotoxy(2,10);
printf("" Pas de reponse a la trame de commande en initialisation \n");
printf("" Verifier si alimentation 12 V est OK \n");}}
Jwhile(Cptr_TimeOut==100);
// Pour mettre a 0 les sorties
T_IM_Asservissement.data[0]=0x1E; // Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
T_IM_Asservissement.data[1]=0x1C; // Masque -> sorties GP4,3,2 sont consernées
T_IM_Asservissement.data[2]=0x00; // Valeur -> les 3 sorties a 0
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
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// Pour définir sortie GP2 en PWM1
T_IM_Asservissement.data[0]=0x21; // Adresse du registre T1CON
T_IM_Asservissement.data[1]=0xB3; // Masque -> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur -> TMR1ON=1; Prescalerl=1
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir fréquence signal sortie PWM1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x23; // Adresse du registre PR1
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0xFF; // Valeur -> PR1=255
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{3while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir sortie GP3 en PWM2

T_IM_Asservissement.data[0]=0x22; // Adresse du registre T2CON
T_IM_Asservissement.data[1]=0xB3; // Masque -> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur -> TMR20N=1; Prescaler2=1
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{3while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir fréquence signal sortie PWM2

T_IM_Asservissement.data[0]=0x24; // Adresse du registre PR2
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits son és
T_IM_Asservissement.data[2]=0xFF; // Valeur -> PR2=255
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour initialiser rapport cyclique PWM1 & O

T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1D
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bi sont
T_IM_Asservissement.data[2]=0; // Valeur -> PWM1DC=0
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour initialiser rapport cyclique PWM2 & O
T_IM_Asservissement.data[0]=0x26; // Adresse du regis
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous le
T_IM_Asservissement.data[2]=0; // Valeur -> PWM2DC=
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre ré
// Pour Valider le circuit de puissance
T_IM_Asservissement.data[0]=0x1E; // Adre
T_IM_Asservissement.data[1]=0x10; // Masq
T_IM_Asservissement.data[2]=0x10; // Valeur ->
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{Jwhile(Lire_Trame(&Trame_Recue)=5 Att
// Masque pour les commandes IM futu
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; que

nés

(Registre 1/0)
IP) est conserné

es bits sont consernés

// Initialisation des variables application
Module_Vitesse=0;

Indicateurs.valeur=0; // Sens posity e crl
1_Attente_Trame_Acquittement=0;

Cptr_TimeOut=0;

clsscrQ);

// Pour afficher titr
gotoxy(1,2);

printf(” TP n: 5 0
pr i ntf(' . Kk kA hdkh ki o

LACE  \n');

Gedexdxxxx \n' -) -

// BOUCLE PRINCIPALE
//
while(1)

{if(1_Atty

bien 1""Acq IM" du module "Asservissement"
te_Trame_Acquittement=0;}}
meOut==65000)

(1,10);
{ Pas de reponse a une trame de commande en cours de cycle \n");
Recharger le programme puis relancer\n™);

— rementation_Vitesse==2000)

{// 11 est temps de faire évoluer la vitesse moteur
Cptr_Incrementation_Vitesse=0;

if(l_Sens_Variation) // Si on doit diminuer la vitesse
{Module_Vitesse--;
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if(Module_Vitesse==255)Module_Vitesse=0,1_Sens_Variation=0,1_Sens_Rotation=!1_Sens_Rotation;}
else {Module_Vitesse++; // Sinon, on augmente la vitesse
if(Module_Vitesse==0)Module_Vitesse=255,1_Sens_Variation=1;}
if(1_Sens_Rotation) // Si on tourne en négatif
{if(I_Attente_Trame_Acquittement==0)

{T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC
T_IM_Asservissement.data[2]=Module_Vitesse;

// En théorie : 0--> 0 tr/min et 255 ->5000 tr/min
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
1_Attente_Trame_Acquittement=1,Cptr_TimeOut=0;}}

else {if(I_Attente_Trame_Acquittement==0)

{T_IM_Asservissement.data[0]=0x26; // Adresse du registre PWM2DC
T_IM_Asservissement.data[2]=Module_Vitesse;
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
1_Attente_Trame_Acquittement=1,Cptr_Ti

} /7 Fin modification vitesse moteur
// Bloc pour afficher I7état
Cptr_Affichage++;
iT(Cptr_Affichage==20000)
{Cptr_Affichage=0;
gotoxy(1,10);
if(1_Sens_Rotation==0)
{printf("Trame pour commander le motg
Affiche_Trame(T_IM_Asservissement);
else {printf("Trame pour commander le moteu
Affiche_Trame(T_IM_Asservissement);}
} 7/ Fin boucle principale

} // Fin fonction principale ; é;

Valeur\n');

Valeur\n™);
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/ TP N°7: REGULER LA VITESSE DU BALAI D'ESSUIE GLACE

7.1 Sujet
Objectifs :

- Acquérir le résultat d'une convertion Analogique -> Numérique via un réseau CAN.
- Réaliser un échantillonnage a période imposée.

- Expérimenter différents modes de commande (boucle ouverte, boucle fermée) d'un
systéme analogique pilotable par réseau CAN.

- Mettre en ceuvre différents types de co umérique (action proportionnelle,

action intégrale)

Cahier des charges : | ggpe 1. Y

Commander le moteur "esg VI n boucle ouvert, avec pour
grandeur de commande le @ 4 tenfiométre analogique présent sur
la carte "Asservissement"

Etape 2:
Commander le
correction de t
potentiomeétr;

ce" en boucle fermée avec action de

Ows 95 ou ultérieur

<Dooozdeur

Nateur GNU C/C++ Réf : EID210100

rocontrdleur 68332 et son environnement logiciel
6ogueur)Réf: EID210000

hez ATON SYSTEMES Réf : EID004000
sservissement" Réf: EID052000.

steme essuie glace Réf: EID053000

ou a défaut cable RS232, Réf: EGD000003

8V, 1A pour l'alimentation de l'unité centrale Réf: EGD000001

Alimentation 12V pour l'alimentation des modules CAN (réseau "énergie").

Durée estimée : 3x3 heures
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7.2 Eléments de solution étape n°1

7.2.1 Analyse étape n°1
Principe:
Dans 1'étape 1, la commande est dite "en boucle ouverte", c'est-a-dire que la commande du moteur ne dépend
que de la grande de commande (valeur convertie de la tension issue du potentiométre appliquée sur I'entrée
GPO -> ANO du circuit d'interface MC25050). Elle ne dépend pas de la mesure de la vitesse.
Remarques:

- La tension issue du potentiométre est dans la plage 0/5V. C'est une commande unipolaire, le moteur
ne tournera que dans un seul sens de rotation.

- Une image unipolaire de la vitesse de rotation du moteur est accessible sur l'entrée analogique AN1.
La tension disponible sur cette entrée résulte d'une convertion fréque sion du signal codeur 1 voie
accouplé au moteur.

_. 0/ —s

Données techniques:

- Le codeur délivre  impulsions par tr

- Le coefficient de transfert du convertisseur F/U v\
- Le coefficient de réduction Vitesse Balai/Vj

Trames de configuration et de commande (t
Définition des trois octets de données associ
— activer et configurer la conver
D'aprés la notice technique du circ

il faut initialiser le registre ADCONO,
T_IM_Asservissement.data[0]=0x2A registre ADCONO en écriture
(doc MCP25050 p15) OE, + dg

T _IM_Asservissement.data
T_IM_Asservissement.data

~ Seul le bit 7 est concerné
r: ADON=1 -> Activation convertisseur

ainsi que le registr CONI1:

T _IM_Asserviss
(doc MCP25050 p

T _IM_Asservisseme

T_IM_Asservisseme

dresse du registre ADCON1 en écriture
EH + 1CH = ZBH

Masque: les 8 bits sont concernés

; // Valeur: (doc MCP25050 p36)

b7=ADCS1=0; b6 équence Fosc/2

b5=VCFG . age de tension d'entrée 0/+5V

PCFG3:P( —otivertion des entrées analogiques 1 et 0 ( sur GP1 et GP0)

rsion A/N

iliser 'RM "Read A/D Regs, ce qui permet d'acquérir a la fois les états des
4 les résultats de conversion des entrées analogiques (doc MCP25050 p22).
ans lexs.Apitre 1, pour une IRM est: 0x008400

les structurées sous le modele "Trame":

Trame T_ querir_FC_AN; // Trame destinée a I’interrogation du module asservissement pour acquérir fins de
courses ainsi que les résultats de conversion A->N.
Remarque: La variable structurée T_IRM_Acquerir_FC_AN comportera 5 octets utiles seulement, 1octet pour

trame_info et 4 octets pour l'identificateur en mode étendu

— Accés et définition des différents éléments de la variable structurée " T_IRM_Acquerir_FC_AN "
T_IRM_ Acquerir_FC_AN.trame_info.registre=0x00; //0n initialise tous les bits a 0
T_IRM_ Acquerir_FC_AN .trame _info.champ.extend=1; //0n travaille en mode étendu
T_IRM_ Acquerir_FC_AN .trame _info.champ.dlc=0x08; //11 y a 8 octets de données demandés
T_IRM_ Acquerir_FC_AN.ident_extend. identificateur.ident=0x00840000;
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La trame réponse, suite a I'lRM, comportera en données associées 8 octets (doc MCP25050 p22):
- octet de rang 0 (data[0])— valeur IOINTFL non utilile dans notre cas
- octet de rang 1 (data[1])— valeur GPIO — Valeur des entrées sorties logiques
- octet de rang 2 (data[2])— valeur ANOH — 8 bits MSB conversion entrée anologique 0
- octet de rang 3 (data[3])— valeur AN1H — 8 bits MSB conversion entrée anologique 1
- octet de rang 4 (data[4])— valeur AN10OH — 2 fois 2 bits LSB conversion entrées ana. 1 et 0
Les 3 autres octets ne sont pas utiles dans notre application.

Le résultat de conversion est sur 10bits:

- pour résultat ANO (potentiométre)

d9 d8 d7 d6 d5 d4 d3 d2

ardo - - - - -

ANOH ->data[2]

AN10H -> data[4]

- pour résultat AN1(capteur)

@9 d8 a7 d6 d5 d4 d3~|

AN1H ->dat9!‘l]&

7.2.2 Organigramme étape n°1

Initialiser

— Envoyer trames "IM"

— Envoyer tr. s "'IM")
— Envoyer M"
— Envoyer t 'l

— Initialiser les va

Début de la boucle

— Définir les éléments d'identificati
au module "Asservissement.

— Lancer la fonction d'initialisati
CAN/PC104 de chez ATON S
— Envoyer trame "IM" pou

ou

dl do - -

principale

'

Y

AN10H -> data[4]

i On vérifie si le
i module répond
" correctement

Incrémenter
"'"Compteur de time out™

1

Afficher ""La réponse a I'lRM Afficher ""Le module ne
est incorrecte" répond pas"
Afficher la trame regue

Stop Stop

Incrémenter compteur pour affichage

v

Si nombre atteint

v

Afficher valeurs a I'écran

Fin de la boucle
principale

Ppe)

Y

Y
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7.2.3 Programme en "C" de I'étape n°1

/

* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)

* TP n°7 : Réguler la vitesse du balai d"essuie-glace

*

* CAHIER DES CHARGES :

*

* Etape 1: Faire varier la vitesse du moteur avec le potentioméetre implanté sur le
* module "Asservissement"

* Afficher le résultat de conversion de l"entrée potentiométre ainsi que de
* I"entée image vitesse

*

* NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP7_1.C

B

// Déclaration des fichiers d"inclusion
#include <stdio.h>
#include”Structures_Donnees.h"
#include'cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"

#include ""CAN_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

// Déclarations des diverses trames de communication

Trame Trame_Recue; // Pour la trame qui vient d"etre regue par le controleur
// Trmes de type "IM" (Input Message -> trame de commande)

Trame T_IM_Asservissement; // Pour la commande du moteur

Trame T_IRM_Acquisition_FC_AN; // Pour ITacquisition des entrée cours:
// Déclaration des variables

// Pour les Indicateurs divers (variables binaires)

union byte_bits Indicateurs; // Structures de bits

#define 1_Sens_Rotation Indicateurs.bit.b0

#define 1_Attente_Reponse_IRM Indicateurs.bit.bl

#define 1_Message_Pb_Affiche Indicateurs.bit.b2

// Pour les résultats de conversion

unsigned short S_Mesure_Vitesse,S Val_Pot,S_Temp;

unsigned char ANOH,AN1H,AN10L;

// FONCTION PRINCIPALE

main()

/7 1
//-—-
// Déclaration de variables locales a la fonctiol
// Les différents compteurs

unsigned int Cptr_Affichage,Cptr_TimeOut,CtpL
// Initilisation carte controleur réseau C
Init_Aton_CANQ);

// Effacer l"écran

clsscrQ);

// Initialisation des diffgrentes trame
// Trame de type "IM" (tr;
T_IM_Asservissement.tral
T_IM_Asservissement.tram
T_IM_Asservissement.trame_ )
T_IM_Asservissement.trame_i%fog
T_IM_Asservissement. ident.ex r_ident=ldent_T_IM_Asservissement;
// Pour définir des Entrées/§
T_IM_Asservissement.data[0]=0

TALISATIONS

CAN
cation

du registre GPDDR (direction de E/S)
// doc MCP25050 Page 16

> Bit 7 non concerné

-> 1 si Entrée et 0 si Sortie

fcd Entrée; GP4=ValidIP Sortie;

GP1=AN1 Entrée; GPO=ANO Entrée;

T_IM_Asservissement.data[1]=0x
T_IM_Asservissement.d,

// C"est la premiére trame envoyée
// On teste si le module répond bien
e_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<100));

iche==0)

age_Pb_Affiche=1;

§ de reponse a la trame de commande en itialisation \n");
érifier si alimentation 12 V est OK \n");}}

~0x1E; // Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
—IM_ 0x1C; // Masque -> sorties GP4,3,2 sont consernées
T_IM_Asservissem [2]=0x00; // Valeur -> les 3 sorties a 0
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir sortie GP2 en PWM1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x21; // Adresse du registre T1CON
T_IM_Asservissement.data[1]=0xB3; // Masque -> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur -> TMR10ON=1; Prescaleril=1

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour définir fréquence signal sortie PWM1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x23; // Adresse du registre PR1
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0xFF; // Valeur -> PR1=255

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC
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T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=100; // Valeur -> PWM1DC=0
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour Valider le circuit de puissance

T_IM_Asservissement.data[0]=0x1E; // Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
T_IM_Asservissement.data[1]=0x10; // Masque -> sortie GP4 (ValidlP) est conserné
T_IM_Asservissement.data[2]=0x10; // Valeur ->

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{Jwhile(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour activer les conversions Ana -> Num

T_IM_Asservissement.data[0]=0x2A; // Adresse du registre ADCONO
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFO; // Masque -> bits 7..4 concernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur -> ADON=1 et “prescaler rate'"=1:32

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour définir le mode de conversion

T_IM_Asservissement.data[0]=0x2B; // Adresse du registre ADCON1
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont concernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x0C; // Valeur -> voir doc MCP25050 page 36

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour acquérir les résultats de conversion A->N et fins de courses

// Trame de type "IRM" (trame interrogative): Données d"identification
T_IRM_Acquisition_FC_AN.trame_info.registre=0x00;
T_IRM_Acquisition_FC_AN.trame_info.champ.extend=1;

T_IRM_Acqui ion_FC_AN.trame_info.champ.dlc=0x08; // On demande les valeurs de 8
T_IRM_Acqui ion_FC_AN.trame_info.champ.rtr=1;
T_IRM_Acquisition_FC_AN.ident.extend. identificateur.ident=ldent_T_IRM8_Asservis:
Cptr_Affichage=0;

Ctpr_Acquisition=0;

// Pour afficher titre

gotoxy(1,2);

printf(" TP n: 7_1 FAIRE VARIER LA VITESSE DU BALAI D"ESSUIE GLACE

printf("

printf(" - en agissant sur le potentiometre sur carte Asservissemen

printf(” - en boucle ouverte (On ne tient pas compte de la mesure vi

printf(" .

// BOUCLE PRINCIPALE
Y e ———
while(1)
{Ctpr_Acquisition++;
if(Ctpr_Acqui ion==10)
{Ctpr_Acquisition=0;
// Acquérir les résultats de convepsion
Ecrire_Trame(T_IRM_Acquisition_FC X // D
Cptr_TimeOut=0;
do{Cptr_TimeOut++;}while((Lire_T
if(Cptr_TimeOut==20000)
{clsscr(),gotoxy(2,10);
printf("" Pas de reponse a la erir resultats de conversion \n");
printf("" 1l faut recharger et
do{3while(1);} // Stop
else {if(Trame_Recue.ident.ext
// Si iden
{ANOH =Trj
AN1H =Tral
AN1OL =Tr
// Traiter
S_val

in de course et AN

<20000));

On récupére les MSB de la mesure vitesse

On récupére les LSB AN1 et ANO

stituer les résultats

D; //Transfert avec transtypage

/ Décaler de 2 bits vers poids forts

L&0OX0C); // Pour ne récupérer que les 2 bits AD1 et ADO
—refp>>2) ;

nsigned short)(AN1H); //Transfert avec transtypage
esure_Vitesse<<2; // Décaler de 2 bits vers poids forts

bri) (AN10L&OXCO); // Pour ne récupérer que les 2 bits AD1 et ADO
esure_Vitesse|(S_Temp>>6);

_data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC (Charger cde vitesse)
.data[2]=(ANOH) ; // Valeur -> Commande vitesse
d_Asservissement);

Tre_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

Q acquisition et traitement

I"entree Potentiométre: \n");
a Commande moteur: \n");
entree Mesure vitesse: \n");

Valeur de I"entree Potentiometre: %d\n',S_Val_Pot);
Valeur de la Commande moteur: %d \n',ANOH);
Valeur de I"entree Mesure vitesse: %d\n",S_Mesure_Vitesse);}

} 7
} // Fin fonction p cipale
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7.3 Eléments de solution étape n°2

7.3.1 Analyse étape n°2

Principe:

Dans le cas d'une régulation en vitesse du moteur en mode proportionnel, la grandeur de commande est
proportionnelle a la différence (Consigne vitesse - Mesure vitesse).

Pour le programme, la consigne vitesse sera le résultat de conversion de la tension potentiométrique appliquée
sur I'entrée analogique ANO (GPO)et la mesure vitesse, le résultat de conversion de la sortie du convertisseur
F/U appliquée sur I'entrée AN1 (GP1). Ce sera une régulation numérique, donc échantillonnée).

Régulateur
Commande moteur
Consigne Ecart (Sortle régulateur . i
vitesse ""Cv" * 7N Correcteur ngpt Vitesse "N

N P

A

Mesure;
vitesse {'Mv"’
Dans le cas d'une régulation par action proportlonnelle Sr sion: Sr = Kp.(Cv-Mv)
Le calcul se fera a intervalles de temps régulier appe onnage" et notée "Te
Le coefficient Kp sera considéré dans le programm » s réalité ses 4bits de poids faibles
représenteont la partie fractionnaire: Kp=0x10 -> <20h -> valeur =2; etc..

Kp=0x08 ->valeur =0,5; Kp=0x04 ->valeur
En définitive Kp sera compris dans ['interval

Compléments de déclarations pa
Réalisation de période d'échantillon
Il est possible d'utiliser la capacité du circ envoyer spontanément et & intervalles de temps
"Data" les résultats de conversion (doc MCP25050 page 22).
mission" (doc MCP25050 page 24).

"IM", les rgistre "STCON" et "IOINTEN".
rames "T_IM_Asservissement.

11 faut pour cela initialiser la fon,
11 faut pour cela initigliser, par d
Voir en partie "ana

"

— Pour définir la périg réquence d'envoi des trames par le"'séquenceur”)

Cette fréquence dépend o¢e dans le registre "STON"

T_IM_Asservisseme ; // adresse du registre STON en écriture

(doc MCP250 0-n]5) — ge = 104 + 1Cy = 2Cy
F; // Masque: tous les bits sont concernés
T_IM_Asser a[2]1=0xD2; // Valeur: (voirdoc MCP25050 page 24).
oour activer le séquenseur
ur trames a 8 octets (contenant les résultats de conversion)
o0de de base = 16.4096.Tosc
ultiplieur de période = 3
ur la carte "asservissement" étant égale a 16Mhz (Tosc = 1/16.10°), la
fale 3 16.4096.3/16.10°= 12 mS.

~conversion des convertisseurs Ana -> Num
IL faut initid € registre "IOINTEN" et notamment les deux bits correspondant aux deux entrées

analogiques utilisées dans cette application.
T_IM_Asservissement.data[0]=0x1C; // adresse du registre IOINTEN en écriture
(doc MCP25050 pl15) 004 + décalage = 004 + 1Cy = 1Cy
T_IM_Asservissement.data[1]=0x03; // Masque: seuls les bits 0 et 1 sont concernés

T_IM_Asservissement.data[2]=0x03; // Valeur: (voir doc MCP25050 page 27).
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7.3.2 Organigramme étape n°2

| Début '

Initialiser

au module ""Asservissement"'.

— Envoyer trames "IM"
— Envoyer trames "'IM"
— Envoyer trames "'IM"
— Envoyer trames "IM"

— Initialiser les variables d'état

Début de la boucle

— Définir les éléments d'identification des trames ‘'IM"'destinées

— Lancer la fonction d'initialisation de la carte d'interface
CAN/PC104 de chez ATON SYSTEMES

— Envoyer trame "'IM" pour configurer les entrées/sorties

pour configurer les entrées analogiques
pour configurer sortie ""PWM1"

pour configurer les entrées analogiqu
pour configurer le séquenceur

— Envoyer trame "IM" pour valider la puissance

— Envoyer trame "IM" pour faire tourner a droite

&
<

principale

A

Le message recu est l Si un message a été recu >O_)
envoyé par le module l

""Asservissement' en

automatique

Si identificateur correct

Incrémenter

¢ me n Afficher ""Le module ne
Récupérer les résultats de conversion na->Nun/\l\\ { répond pas™
< o
Reconstituer la consigne et la mesure sur
* Stop

Calculer écart = consigne -
Calculer {\ (consigne - |>\

Borner le rés
->c'est la co

N
b

\
0 affichage
N\ ¥ ;

N/
!bre atteint >C)

Afficher valeurs a I'écran

o

Y

Fin de la boucle
principale

\ 4
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7.3.3 Programme en langage "C"

/
* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)
* TP n 7: Réguler la vitesse du balai d"essuie-glace
*
* CAHIER DES CHARGES :
*
* Etape 2: Faire varier la vitesse du moteur avec le potentiométre implanté sur le
* module "Asservissement"
* La commande du moteur se fait boucle fermé avec correcteur a action proportionnel
* Commande = Kp*Ecart = Kp * (Consigne - Mesure)
*
* NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP7_2.C
Fe e e e e e e ek

// Déclaration des fichiers d"inclusion

#include <stdio.h>

#include'Structures_Donnees.h"

#include'cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"

#include ""CAN_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

// Déclarations des diverses trames de communication

Trame Trame_Recue; // Pour la trame qui vient d"etre regue par le controleur

// Trmes de type "IM" (Input Message -> trame de commande)

Trame T_IM_Asservissement; // Pour la commande du moteur

Trame T_IRM_Acquisition_FC_AN; // Pour I*acquisition des entrées An ns

// Déclaration des variables

// Pour les Indicateurs divers (variables binaires)

union byte_bits Indicateurs; // Structures de bits

#define 1_Sens_Rotation Indicateurs.bit.b0

#define I1_Attente_Reponse_IRM Indicateurs.bit.bl

#define 1_Message_Pb_Affiche Indicateurs.bit.b2

// Pour les résultats de conversion

unsigned short S_Mesure_Vitesse,S_Consigne,S_Temp;

unsigned char ANOH,AN1H,AN10L;

// Pour régulateur de vitesse

int Ecart,Resultat_Calcul;

unsigned char Cde_Moteur;

// Déclaration constante pour régulation

#define Kp 6 // Coefficient d"action proportionnell re u r
//en fait valeur réelle K|

/7
// FONCTION PRINCIPALE

{7/ INITIALISATIONS
//-—-

// Déclaration de variables locales a la fonction p
// Les différents compteurs

unsigned int Cptr_Affichage,Cptr_TimeOut,
// Initilisation carte controleur réseau
Init_Aton_CANQ):;

// Effacer 1"écran
clsscrQ);

// Initialisation des di
// Trame de type "IM" (
T_IM_Asservissement.tram
T_IM_Asservissement.trame_

CAN
cation

entes trames
de commande)
0.res” -

T_IM_Asservissement.data[0]=0x du registre GPDDR (direction de E/S)
// doc MCP25050 Page 16

-> Bit 7 non concerné

-> 1 si Entrée et 0 si Sortie

P5=fcd Entrée; GP4=ValidlIP Sortie;

e; GP1=AN1 Entrée; GPO=ANO Entrée;

T_IM_Asservissement.
// GP7=F
// GP3=
1_Message_Pb_AffT,
do { = rame / C"est la premiére trame envoyée
// On teste si le module répond bien
e_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<500));

{ffiche==0)
Pb_Affiche=1;

de reponse a la trame de commande en initialisation \n");
erifier si alimentation 12 V est OK \n");}}

clsscrQ):;
// Pour mettr
T_IM_Asservis ]=0x1E; // Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
T_IM_Asservissemenes a[1]=0x1C; // Masque -> sorties GP4,3,2 sont consernées
T_IM_Asservissement.data[2]=0x00; // Valeur -> les 3 sorties a 0
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir sortie GP2 en PWM1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x21; // Adresse du registre T1CON
T_IM_Asservissement.data[1]=0xB3; // Masque -> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur -> TMR1ON=1; Prescaleril=1

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{Jwhile(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour définir fréquence signal sortie PWM1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x23; // Adresse du registre PR1
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0xFF; // Valeur -> PR1=255

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
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// Pour initialiser rapport cyclique PWM1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM_Asservissement.data[2]=100; // Valeur -> PWM1DC=0

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour Valider le circuit de puissance

T_IM_Asservissement.data[0]=0x1E; // Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
T_IM_Asservissement.data[1]=0x10; // Masque -> sortie GP4 (ValidlP) est conserné
T_IM_Asservissement.data[2]=0x10; // Valeur ->

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour activer les conversions Ana -> Num

T_IM_Asservissement.data[0]=0x2A; // Adresse du registre ADCONO
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFO0; // Masque -> bits 7..4 concernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; // Valeur -> ADON=1 et "prescaler rate"=1:32

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour définir le mode de conversion

T_IM_Asservissement.data[0]=0x2B; // Adresse du registre ADCON1
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont concernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0x0C; // Valeur -> voir doc MCP25050 page 36

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour valider le séquenceur

T_IM_Asservissement.data[0]=0x2C; // Adresse du registre STON
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont concernés
T_IM_Asservissement.data[2]=0xD2; // Valeur -> voir doc MCP25050 page 24

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{3while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour valider le séquencement sur entrées analogiques O et 1

T_IM_Asservissement.data[0]=0x2C; // Adresse du registre STON
T_IM_Asservissement.data[1]=0x03; // Masque -> tous les bits sont cq
T_IM_Asservissement.data[2]=0x03; // Valeur -> voir doc MCP25050 p

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{3while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour futures trames IM dans la boucle principale (Cde moteur)
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont co
// Pour acquérir les résultats de conversion A->N et fins de cour;
// Trame de type "IRM" (trame interrogative): Données d"identify
T_IRM_Acquisition_FC_AN.trame_info.registre=0x00;

" IRM_, i ion_FC_AN.trame_info.champ.extend=1;
T_IRM_Acqui ion_FC_AN.trame_info.champ.dlc=0x08; // On de
T_IRM_Acqui ion_FC_AN.trame_info.champ.rtr=1;
T_IRM_Acquisition_FC_AN.ident.extend. identificateur.ident
Cptr_Affichage=0,Ctpr_Acquisition=0,Cptr_TimeOut=0;
// Pour afficher titre

gotoxy(1,2);

printf(* TP n: 7_2 FAIRE VARIER LA V

BAL A
printf(" ** \n");
printf(" - en agissant sur le potenti;;é\fg te n )]
printf(" - en boucle fermee en mode propor = Kp Mesure) \n'");

rgistres

s /7

printf(" \n");
// BOUCLE PRINCIPALE
Y

while(1) {// Un trame donnant les états

// Fonction "Scéduleur® du mo

if(Lire_Trame(&Trame_Recue)!=

{Cptr_TimeOut++;
IT(CpyY_TimeOut==10

emps réguliers
tivée
t pas arrivée ?

de conversion depuis trop longtemps\n');
relancer le programme \n");

tificateur est correct
nta[2]; // On récupére les MSB de Tension potentiometre
pta[3]; 7/ On récupére les MSB de la mesure vitesse
data[4]; // On récupére les LSB AN1 et ANO
ées et reconstituer les résultats
. gned short) (ANOH) ; //Transfert avec transtypage
igne=S_Consigne<<2; // Décaler de 2 bits vers poids forts
unsigned short)(AN10L&0Ox0C); // Pour ne récupérer que les 2 bits AD1 et ADO
\e=S_Consigne| (S_Temp>>2);
itesse=(unsigned short)(AN1H); //Transfert avec transtypage
itesse=S_Mesure_Vitesse<<2; // Décaler de 2 bits vers poids forts
nsigned short)(AN10L&0xC0); // Pour ne récupérer que les 2 bits AD1 et ADO
<gre_Vitesse=S_Mesure_Vitesse|(S_Temp>>6);
ler la grandeur de commande
onsigne - S_Mesure_Vitesse;
ul = (Kp*Ecart)>>4;
/_Calcul>255)Resultat_Calcul=255;

if(ResuNAt_Calcul<0)Resultat_Calcul=0;

Cde_Moteur=(unsigned char)(Resultat_Calcul);

T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC (Charger cde vitesse)
T_IM_Asservissement.data[2]=Cde_Moteur; // Valeur -> Commande vitesse
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{3while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
}} // Fin acquisition et traitement

Cptr_Affichage++;
if(Cptr_Affichage==5000)
{Cptr_Affichage=0;
// Afficher grandeurs
gotoxy(1,12);
printf("" Valeur de I"entree Consigne: %d\n",S_Consigne);
printf("" Valeur de I"entree Mesure vitesse: %d\n",S_Mesure_Vitesse);
printf(** Ecart = Consigne - Mesure: %d\n',Ecart);
printf("" Valeur de la commande moteur:%d\n",Cde_Moteur);
printf("" On doit vérifier la relation:\n");
printf("* Commande moteur = (Kp*Ecart)/16 avec Kp= %d\n",Kp);}
} // Fin boucle principale
} 7/ Fin fonction principale
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7.4 Eléments de solution étape n°3

7.4.1 Analyse étape n°3
Principe:
Dans le cas d'une régulation en vitesse du moteur en mode proportionnel + Intégrale, la grandeur de
commande est fonction de I'écart noté "e" (¢ =Consigne - Mesure) a l'instant d'échantillonage mais aussi de
I'écart a l'instant d'échantillonnage précédent, suivant les relations de récurence suivantes:
- action intégrale: S;,=Kj. &, + Si,
avec — Sy, valeur action intégrale at =n.Te (Te période d'echantillonnage)

— S, valeur action intégrale a t = (n-1).Te (a I'échantillonnage précédent)

— K; coefficient d'action intégrale

—> &, ¢cart at=n.Te (Te période d'echant/

- action globale:  Sr,=Kp.( S;,t&,)

Remarque:
- D'apres I'expression de "S;,", a chaque pas d'échantillonnage, ce
K. &, (c'est une constante si g, est une constante — l'intégrale
- Si la consigne est une constante, I'action intégrale imposg
entraine que le signal de mesure devient égal au signal de ¢
fermée (Sortie/Consigne) devient égal a I'inverse du coeffi
- Si pour une raison ou une autre, I'action intégrale )
consigne de vitesse trop grande ..), il ne faut pas qu
limiter Sy, & Srv./Kp =255/Kp.
Les coefficients Kp et K; seront considérés dan
poids faibles représenteont la partie fraction
K=0x08 ->valeur =0,5; K=0x04, leu
En définitive Kp sera compris dans

nte de la valeur

st une rampe).

rmanent) €, =0, ce qui
fictént de transfert en boucle

du capteur (Mesure/Sortie).

¢cart (liaison de mesure en défaut,
«ceurs prohibitives. Pour cela il faut

e un entier, mais réalité leurs 4bits de
r=1; K=20h -> valeur =2; etc..
valeur =0,125; etc...

7.4.2 Organigramme partj . amme partiel étape n°3
(étEiF)EB r]o:g t_tat ?gt,snroyée rﬁgu!i?rement par le module "Asservissement"

e(&Trame_Recue)==1) // Un trame résultat est arrivée ?

cue. ident.extend. identificateur.ident=ldent_T_OB_Asservissement)

i I"identificateur est correct

NOH =Trame_Recue.data[2];// On récupére les MSB image Tension

AN1H =Trame_Recue.data[3];// On récupére les MSB de la mesure vitesse
AN1OL =Trame_Recue.data[4]; // On récupére les LSB AN1 et ANO

// Traiter les données et reconstituer les résultats
S_Consigne=(unsigned short)(ANOH); //Transfert avec transtypage
S_Consigne=S_Consigne<<2; // Décaler de 2 bits vers poids forts
S_Temp=(unsigned short)(AN10L&OX0C); // Pour récupérer les 2 bit LSB
S_Consigne=S_Consigne| (S_Temp>>2);

S_Mesure_Vitesse=(unsigned short)(AN1H); //Transfert avec transtypage
S_Mesure_Vitesse=S_Mesure_Vitesse<<2; // Décaler de 2 bits vers MSB
S_Temp=(unsigned short)(AN10L&0xC0); // Pour récupérer les 2 bits LSB

Calculer écart = col

v |

Borner la composante i

Mettre a j ™ S_Mesure_vite3§e:S_Mesure_ViteS§e|(S_Temp>>6);
Ecart = S_Consigne - S_Mesure_Vitesse;
SIn = KI*Ecart; // Pour le calcule de ITactiion intégrale
SIn = SIn>>4;
r la com SIn = SIn+SiInl; // a ajouter a la valeur précédente

iT(SIn>SIn_max)SIn=SIn_max; // Pour limiter l"action intégrale
iT(SIn<-SIn_max)SIn=-SIn_max;

SIn1=SIn; // Mise a jour de la grandeur mémorisée
Resultat_Calcul = Kp*(Ecart+SIn);

Resultat_Calcul = Resultat_Calcul>>4;
if(Resultat_Calcul>255)Resultat_Calcul=255; // Pour limiter valeurs
if(Resultat_Calcul<O)Resultat_Calcul=0; // par la commande du moteur
Cde_moteur=(unsigned char)(Resultat_Calcul);
T_IM_Asservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC
T_IM_Asservissement.data[2]=Cde_moteur; // Valeur -> Commande vitesse
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
}} /7 Fin acquisition et traitement

Calculer = Kp (consigne - mesure)
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8 TP N°8: FAIRE LA COMMANDE DU SYSTEME ESSUIE GLACE

8.1 Sujet

Objectifs :

- Développer une application temps réel (incorporant une régulation de vitesse)
définie par un cahier des charges.

- Expérimenter différents modes de commande (boucle ouverte, boucle fermée) d'un
systéme analogique pilotable par réseau CAN.

- Mettre en ceuvre différents types de correcteur numérique (action proportionnelle,

action intégrale) /\m

Cahier des charges :

A intervalles de temps réguliers, o
le commodo essuie glace afip

- Les différentes ifp~—_«"par la position de la molette commodo
seront affichées/

Logiciel Editeur-Assembleur-D

Si programmation ey’ ¢, Compil
Carte processeur 1 bitg S—a

(Editeur-CrossAsse

Carte réseau CAN PC
-1 module élect
- la partie p=4zg

Réf: EID210100
32 et son environnement logiciel
210000

ssement” Réf: EID052000.
ace Réf: EID053000

t cable RS232, Réf: EGD000003
pour 1'alimentation de 1'unité centrale Réf: EGD000001
gion des modules CAN (réseau "énergie").
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8.2 Eléments de solution

8.2.1 Analyse

Principe:

Dans ce TP le réseau CAN est constitué (outre la carte contréleur, de deux modules
- un module repéré "Asservissement" sur lequel est connecté le moteur et les capteurs de fins de courses
- un module "8 entrées" sur lequel est éventuellement connecté un commodo d'essuie glace

Le cycle demandé¢ conduit au diagramme des états suivant:

fcd
fcd

fcd ET (Posl OU Pos2)

Init avec
Rotation a
droite

Autorisatiol

fcd — Fin de Course Droit activé

fcg — Fin de Course Gauche activé

Pos1 — commodo essuie glace en position 1
Posl — commodo essuie glace en position 2

Rotation a
gauche

Remarques:

- Dans les deux états "Rotation Gauche" et "Roy se dépend de la position commodo essuie

glace: Position 1 ou intermittent — Vitesse
- Si le commodo est dans la positi
"Autorisation cycle". Cette derniér
temps entre deux activation de "Autori

itesse rapide.

emps met réguliérement a 1 la variable
de I'état "rotation gauche". L'intervalle de
position de la molette du commodo.

Trames de configuration et de
Trames d'acquisition (type "'l
Trames de configuration (type
L’identificateur dé \dans le cha
carte "Commodo ess

— Définition de variab
Trame T_IM_Commodt

— Définition des éléme
T IM_Commodo

le 8 entrées ""Comodo essuie glace"
"IM" (Input Message -> Trame de commande) envoyé a la
x05880000

n de la variable structurée "T_IM_Asservissement"'
stre=0x00; //0n initialise tous les bits a 0
amp.extend=1; //0n travaille en mode étendu
fo.champ.dlc=0x03; //11 y aura 3 octets de données
end. identificateur. ident=0x05880000;

ersion Analogique vers Numérique

2A; // Adresse du registre ADCONO en écriture
décalage = OE, + 1Cy = 2A4
data[1]=0xF0; // Masque: Seul le bit 7 est concerné
.data[2]=0x80; // Valeur: ADON=1 -> Activation convertisseur
te" = 1:32
ainsi que le registre ADCONI.
T_IM_ Commodo_EG.data[0]=0x2B; // Adresse du registre ADCON1 en écriture
(doc MCP25050 pl15) OF, + décalage = OE, + 1Cy = 2By
T_IM_ Commodo_EG.data[1]=0xFF; // Masque: les 8 bits sont concernés
T_IM_ Commodo_EG.data[2]=0xOE; // Valeur: (doc MCP25050 p36)
b7=ADCS1=0; b6=ADCS0=0 — Fréquence Fosc/2
b5=VCFG1=0; b4=VCFGO=0 — Plage de tension d'entrée 0/+5V
PCFG3:PCFG0=1110 — Convertion de I'entrée analogique 0 ( sur GP0)
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Trames d'acquisition (type "IRM" Input Request Message) de I'état commodo essuie glace:
L’identificateur défini dans le chapitre 1, pour un "IRM" envoyé a la carte "Commodo essuie glace"est :
0x05840000

— Définition de variables structurées sous le modele "Trame":
Trame T_IRM_Etat Commodo EG; // Trame destinée a I’interrogation du module 8E pour acquérir état commodo.

— Accés et définition des différents éléments de la variable structurée " Lecture_FC
T_IRM_ Etat_Commodo_EG.trame_info.registre=0x00; //0n initialise tous les bits a 0
T_IRM_ Etat_Commodo_EG.trame_info.champ.extend=1; //0n travaille en mode étendu
T_IRM_ Etat_Commodo_EG.trame_info.champ.dlc=0x08; //11 y aura 8 octets de données
T_IRM_ Etat_Commodo_EG. ident.extend. identificateur. ident=0x05840000;

En réponse a cette tramme intérrogative, on récupére les états logiques dans la donnée de

rang 1 et le résultat de conversion position molette dans la donnée de rang 2.

8.2.2 Organigramme

Début

Initialiser

— Lancer la fonction d'initialisation de la carte d'interface CAN/P|

— Envoyer trame "IM"* pour configurer les entrées/sorti
— Envoyer trames "IM" pour configurer la sortie "'P,
— Envoyer trames ""IM"" pour configurer la sortie
— Définir les éléments d'identification des trames *
d'acquérir les états des fins de course,

Pour le module '8 entrées" auquel |
— Définir les éléments d'identificatiotnes
— Envoyer trame "'IM" pour configurer
— Envoyer trames "IM™ d'activer la conver
— Définir les éléments d'identificati me!
d'acquérir I'état commodo essuie

ule "8 E Commodo E.G."

e "8 E Commodo E.G."

mérique pour position molette

inées au module "8 E Commodo E.G." permettant

Pour mettre en/ \ition initiale
— Envoyer tra our 1]
— Attendre répo

— Récupérer les ét

ri se

\4

se droit activé

pour arréter moteur
onse

R

A

Initialiser les variables d'état
Afficher titre du TP

Initialiser la base temps
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Début de la boucle principale

<
<€
y

A

Interroger le module " Asservisssement™ (envoyer IRM)
Pour connaitre les états fins de courses

@(

Si un message a été recu >O_)

Incrémenter
""Compteur de time out™

_){ Si dépassement >O__J

Si identificateur correct >O—)

)

Récupérer les états des fins de courses

L€
Interroger le module ""Commodo Essuie Glace"
(envoyer IRM) pour connaitre son état

S

Afficher message d'alerte
""Le module ne répond pas **

F

Si un message a été regu >o_)

Si dépassement

Si identificateur correct >O—)

Récupérer les états des contacts commodo EG

’

Récupérer le résultat analogique (position m(

“
t AN ,
Traiter les données "Comrg\/gy‘@\
v S

| Si état "Arrét"”
2

| Si demande c]/

fficher message d'alerte
Le module ne répond pas "'

v

Stop

Remarque:

- Le timer programmable du micro-

contrdleur est activé.

Si le commodo Essuie Glace est en

position "Intermittant", 'autorisation

cycle est réactivée a intervalles de

temps réguliers dont la valeur dépend

de la position molette.

- La vitesse de rotation du balai

dépend de la position du commodo:
Position 1 -> petite vitesse
Position 2 -> grande vitesse

— J<
<tion droite"” >0

N\
\ion sur\r\ ;cou rse droit_0)
/ \7

Y

/ Si cycle autorisé

—0

|

C

On attend la réponse

.| Changer variables d'état
I* Envoyer IM pour démarrer rotation gauche

Envoyer IM pour arréter moteur -

hanger variables d‘état On attend la réponse

*‘
Afficher I'état du systeme
oo N

Fin boucle principale

Page: 56/74




Référence document: EID050 040

8.2.3 Programme en "C"

/
* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)

* TP n°8: Commande essuie glace avant

B e e e e e e e e o e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e o
*  CAHIER DES CHARGES :

*

* 0On souhaite une commande normale de l"essuie glace a partir du commodo destiné

* a cet effet:

* - position "arrét”

* - position "intermittant® -> le balai fait des "aller-retours” séparés par des
* dont la durée est réglée par le molette intégrée au commodo

* - position “un® -> le balai fait des "aller-retours" a vitesse lente

* - position “"deux” -> le balai fait des "aller-retours" a vitesse rapide

* Dans le mode "intermittent”, l"intervalle de temps entre deux ments est générée
*  par le "temporisateur programmable intégré dans le micro-con

* On affichera a 1"écran, les états des diverses entrées commo
B N Y
* NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP8.C

K AAAAAAAAAAAAAAAA*

FkkdKkk )

// Déclaration des fichiers d"inclusion

#include <stdio.h>

#includeStructures_Donnees.h"

#includecpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"

#include "CAN_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

// Déclaration des variables

// Pour les Indicateurs divers (variables binaires)
union byte bits Indicateurs,FC; // Structures de bits
#define 1|_Autorise_Cycle Indicateurs.bit.b0 battement
#define 1_Intermittent Indicateurs.bit.bl
#define |_Message_Pb_Affiche Indicateurs.bit.b2
#define Etat_Arret Indicateurs.bit.b3
#define Etat_Rot_Droite Indicateurs. 4//
#define Etat_Rot_Gauche Indicateurs

// Pour les fins de course

#define Etat_FC FC.valeur // Pour l"ensem
#define fs FC.bit.b7 // Pour fin de s
#define fcg FC.bit.b6 // Pour fin de cour
#define fcd FC.bit.b5 // Pour fin
// Déclarations des diverses trames,
Trame Trame_Recue; // Pour 1
// Trames de type "IM" (Input Mes
Trame T_IM_Asservissemgnt;

Trame T_IM_Commodo_EG,

// Trames de type "l Input_Messa
Trame T_IRM_Acquisiti C;,
Trame T_IRM_Etat_Commo
// Varibles diverses
unsigned char Valeur_Ana
// Pour les temporisation
// Déclaration constante
#define Vitesse_Lep* Q
#define Vitesse R
#define Tempol 2
#define Tempo2
#define Tempo!

rrét en fin de course droite"
droite”
gauche™

recue par le controleur

du moteur

ation Commodo Essuie Glace

rrogative)

ion de I"état des fins de courses
I1"acquisition de I"état Commodo Essuie Glace

e, Tempo_Fin,Compteur_Passage_lrq,Compteur_Secondes;

mittent actif

e_lrg++;
sage_lrg==100) // Une Seconde s"est écoulée
ur_Passage_Irg=0;
‘teur_Secondes++;
(Compteur_Secondes>=Tempo_Fin)

{Compteur_Secondes=0;

1_Autorise_Cycle=1;}}}

} /7 Fin de la fonction d"interruption
//
// FONCTION PRINCIPALE
//
main()
{// Déclaration de variables locales a la fonction principale
int Cptr_Affichage=0,Cptr_TimeOut;
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// INITIALISATIONS

// Pour initialiser la carte industrielle
Init_Aton_CANQ);

clsscr(); // Pour effacer 1®écran

// Trame de type "IM" (trame de commande):

controleur CAN

Données d-identification

T_IM_Asservissement.trame_info.registre=0x00;
T_IM_Asservissement.trame_info.champ.extend=1;
T_IM_Asservissement.trame_info.champ.dlc=0x03;
T_IM_Asservissement.trame_info.champ.rtr=0;

T_IM_Asservissement. ident.extend. identificateur.ident=ldent_T_IM_Asservissement;

// Pour définir des Entrées/Sorties
T_IM_Asservissement.data[0]=0x1F;
T_IM_Asservissement.data[1]=0xEF;

// Adresse du registre GPDDR (direction de E/S) doc MCP25050 Page 16
// Masque -> Bit 7 non concerné

T_IM_Asservissement.data[2]=0xE3; // Valeur -> 1 si Entrée et O si Sortie

// GP7=Ffs Entrée;GP6=fcg Entree;GP5=fcd Entrée; GP4=ValidlP Sortie;GP3=PWM

Entrée;GPO=ANO Entrée
1_Message_Pb_Affiche=0;
do {Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

Cptr_TimeOut=0; // "Asservissement™ -> on teste s"i
do{Cptr_TimeOut++;}while((Lire_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cp’

iT(Cptr_TimeOut==100)
{if(1_Message_Pb_Affiche=

Jwhile(Cptr_TimeOut==100);

clsscr(); // Pour effacer I"écran au cas ou message afiché

// Pour mettre a O les sorties
T_IM_Asservissement.data[0]=0x1E;
T_IM_Asservissement.data[1]=0x1C;

T_IM_Asservissement.data[2]=0x00; // Valeur -> les 3

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attend

// Pour définir sortie GP2 en PWM1
T_IM_Asservissement.data[0]=0x21;
T_IM_Asservissement.data[1]=0xB3;
T_IM_Asservissement.data[2]=0x80; 7/
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0);"/,
// Pour définir fréquence signal sortie P
T_IM_Asservissement.data[0]=0x23;
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF;
T_IM_Asservissement.data[2]=0xFF; /4
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue))
// Pour définir sortie,GP3 en PWM2
T_IM_Asservissement.d [0]=0x22;
T_IM_Asservissement. 1]=0xB3;
T_IM_Asservissement.d
Ecrire_Trame(T_IM_AsserVi
do{3while(Lire_Trame(&Trg
// Pour définir fréquenced
T_IM_Asservissement.data
T_IM_Asservissement.data[.

1

T_IM_Asservissemen
Ecrire_Trame(T_IM

:O)

{1_Message_Pb_Affiche=1;
gotoxy(2,10), printf("" Pas de reponyg
printf("" Verifier si alimentation

rtie;GP2=PWM1 Sortie;GP1=AN1

// C"est la premiére trame e

e en initialisation \n");

// Adresse d
// Masque -

re 1/0)
Onsernées

5;4;1;0 consernés

re PR1
es bits sont consernés

du registre T2CON
-> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
ON=1; Prescaler2=1

endre réponse
/ Adresse du registre PR2

/ Masque -> tous les bits sont consernés
-> PR2=255

// Attendre réponse

// Pour initial/ ™ : clique du signal PWM1

Ecrire_Trame
do{Jwhile(Li
// Pour Val Cuit de puissance
T_IM_Asserviss “data[0]=0x1E;
T_IM_Asservissement.data[1]=0x10;

// Adresse du registre PWM1DC
// Masque -> tous les bits sont consernés

/ Valeur -> PWM1DC=0

// Adresse du registre PWM2DC
// Masque -> tous les bits sont consernés

/ Valeur -> PWM2DC=0

ame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
// Masque -> sortie GP4 (ValidlP) est conserné

T_IM_Asservissement.data[2]=0x10; // Valeur -> ValidIP=1

Ecrire_Trame(T_IM_Asservissement);

do{3while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Masque pour les commandes IM futures
T_IM_Asservissement.data[1]=0xFF;
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// Pour acquérir I"état des fin de course

// Trame de type "IRM" (trame interrogative): Données d"identification
T_IRM_Acquisition_FC.trame_info.registre=0x00;
T_IRM_Acquisition_FC.trame_info.champ.extend=1;
T_IRM_Acquisition_FC.trame_info.champ.dlc=1;
T_IRM_Acquisition_FC.trame_info.champ.rtr=1;

T_IRM_Acquisition_FC. ident.extend. identificateur.ident=ldent_T_IRM1_Asservissement Demande état registre GPIN

// Pour initialiser le module “commmodo EG"

// Trame de type "IM" (trame de commande): Données d"identification
T_IM_Commodo_EG.trame_info.registre=0x00;
T_IM_Commodo_EG.trame_info.champ.extend=1;
T_IM_Commodo_EG.trame_info.champ.dlc=0x03; // On demande les valeurs de 8 rgistres
T_IM_Commodo_EG. trame_info.champ.rtr=0;

T_IM_Commodo_EG. ident.extend. identificateur.ident=ldent_T_IM_Commodo_EG; //

// Pour activer les conversions Ana -> Num

T_IM_Commodo_EG.data[0]=0x2A; // Adresse du registre ADCONO
T_IM_Commodo_EG.data[1]=0xFO; // Masque -> bits 7..4 concernés
T_IM_Commodo_EG.data[2]=0x80; // Valeur -> ADON=1 et "prescaler rate

Ecrire_Trame(T_IM_Commodo_EG);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour définir le mode de conversion

T_IM_Commodo_EG.data[0]=0x2B; // Adresse du registre ADCON1
T_IM_Commodo_EG.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont conce
T_IM_Commodo_EG.data[2]=0xO0E; // Valeur -> voir doc MCP25050 p ntred/Analogique)

Ecrire_Trame(T_IM_Commodo_EG);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
// Pour acquérir les résultats de conversion A->N et états col
// Trame de type "IRM" (trame interrogative) Commodo EG: Donngq
T_IRM_Etat_Commodo_EG.trame_info.registre=0x00;
T_IRM_Etat_Commodo_EG.trame_info.champ.extend=1;
T_IRM_Etat_Commodo_EG.trame_info.champ.dlc=0x08; // On
T_IRM_Etat_Commodo_EG.trame_info.champ.rtr=1;
T_IRM_Etat_Commodo_EG. ident.extend. identificateur.iden
// Pour initialiser systéme (Enmener le balai en pgs=

/ rgistres

oul_EG;
ourse droit)

Ecrire_Trame(T_IRM_Acquisition_FC); // Envoy e l"état des fins de course
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); //0n at
Etat_FC=~Trame_Recue.data[0]; // On récupér
if(fcd==0) //S1 le balai EG n"e, as e ommande une rotation a droite
{T_IM_Asservissement.data[O istre PWM1DC
T_IM_Asservissement.data[2 S: -> Pour vitesse lente
Ecrire_Trame(T_IM_Asservissemeht ame de commande moteur

do{Jwhile(Lire_Trame(&Trame_Recu
while(fcd==0)
{Ecrire_Trame(T_IRM
do{Jwhile(Lire_Tr
Etat_FC=~Trame_R
}} /7 Fin de mise en pos
T_IM_Asservissement.data[0]=0x25;
T_IM_Asservissement.d [2]=0;
Ecrire_Trame(T_IM_A \Vvissement);
do{3while(Lire_Trame am
// Initialisation des [}
Etat_Arret=1,Etat_Rot_Dr
1_Autorise_Cycle=0,I1_Int
Compteur_Secondes=0,Comp
// Pour afficher titre du
gotoxy(1,2);
printf(* TP n:
printf(" *hhAkhK
// Pour initialy
SetVect(96,&ir

a réponse
//0n attend la réponse
cupére I"état des fin de course

stre PWM1DC
vitesse nulle

d la réponse

ESSUI GLACE A PARTIR DU COMMODO  \n');
\n");

on_FC); // Envoi trame d"acquisition des états fin de course

ire_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<10000));
==10000)
() .gotoxy(2,10);
(" Pas de reponse a la trame interrogative pour fins de courses \n");
ntf("" 11 faut recharger et relancer le programme \n');
do{Jwhile(1);} 7/ Stop

else { if(Trame_Recue.ident.extend. identificateur.ident==ldent_T_IRM1_Asservissement)

// On teste si I"identificateur est correct

{Etat_FC=~Trame_Recue.data[0];}} 7/ On récupére I"état des fin de course

Envoi trame d"acquisition états fins de course

Page: 59/74



Manuel de travaux pratiqgues  Réseau CAN - V.M.D. (Véhicule Multiplexé Didactique)

// Acquérir I"état Commodo Essuie Glace
Ecrire_Trame(T_IRM_Etat_Commodo_EG); // Envoi trame d"acquisition des états fin de course
Cptr_TimeOut=0;
do{Cptr_TimeOut++;}while((Lire_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<10000));

if(Cptr_TimeOut==10000)
{clsscr(),gotoxy(2,10);
printf(*" Pas de reponse a la trame interrogative pour fins de courses \n");
printf(* 1l faut recharger et relancer le programme \n');
do{3while(1);} 7/ Stop
else { if(Trame_Recue.ident.extend. identificateur.ident==Ident_T_IRM8_Commodo_EG)
// On teste si l"identificateur est correct
{Valeur_Commodo_EG=~Trame_Recue.data[1]; // On récupére 1"état commodo EG
Valeur_Analogique=Trame_Recue.data[2];}} // On récupére I"état molette EG
// Traiter 1 état Commodo Essuie Glace
if(Cde_EG_Av_Pos2)1_Autorise_Cycle=1,1_Intermittent=0,Cde_Vitesse=Vitesse_Rapide;
// (on autorise les cycles du balai, avec une vitesse rapide, si on est en position 2 sur le commodo)
else {if(Cde_EG_Av_Posl)I_Autorise_Cycle=1,I_Intermittent=0,Cde_Vi e=Vitesse_Lente;
// on autorise les cycles du balai, avec une vitesse lente, si o osition 1 sur le commodo)
else {if(valeur_Analogique>=200)I_Intermittent=0; // Arret”
else {l_Intermittent=1,Cde_Vitesse=Vitesse R on "Intermittent”
if(Valeur_Analogique>=150)Tempo_Fin=Tempo5; osition de la molette
else {if(Valeur_Analogique>=140)Tempo_Fin= s ou moins longue
else {if(Valeur_Analogique>=120)Tempi
else {if(vValeur_Analogique>=90 o
else {if(vValeur_Analogique==0

// Traitement du diagramme des états ''systeme"
if(Etat_Arret) // Si le systeme est dans l"état "Ar
{if(1_Autorise_Cycle) // Si on un
{1_Autorise_Cycle=0;
Etat_Arret=0,Etat_Rot_Gauche y
T_IM_Asservissement.data[2] ; ande la rotation a gauche

.data[0]=0x26; // Adresse du registre
Pwm2DC

Ecrire_Trame(T_IM_Asser

while(Lire_Trame(&Tr

if(Etat_Rot_Gauche) //

{if(fcg)

On attend la réponse
JRotation a Gauche™

de course gauche

{Etat_Rot_G // Evolution etat systéme
T_IM_Asservisse
_IM_ i // Adresse du registre PWM2DC
Ecrire_Trame(T_IM_
while(Lire
T_IM_Asseg,
T_IM_As:

// On attend la réponse
Vitesse; // On commande la rotation gauche
; // Adresse du registre PWM1DC

Ecrire_ t);
while(L cue)==0){}; }} 7/ On attend la réponse
if(Etat_Rot_| ite) t dans I"état "Rotation a droite"
{if st arrivé en fin de course droit
{ 2)
/Rot_Gauche=1; // Evolution etat systeme
_data[2]=0; // On arréte la rotation a droite
ment.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC

M_Asservissement);

(&Trame_Recue)==0){}; // On attend la réponse
ent.data[2]=Cde_Vitesse; // On commande la rotation a gauche
ément.data[0]=0x26; // Adresse du registre PWM2DC

e~ T_IM_Asservissement);

(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){};} // On attend la réponse

- Droite=0,Etat_Arret=1; // Evolution etat systeme
pervissement.data[2]=0; // On arréte la rotation a droite
4dservissement.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC
e_Trame(T_IM_Asservissement);

{re_Trame(&Trame_Recue)==0){}; // On attend la réponse

/ Affichage=0; //..

7 Fin "Afficher I"état"
} 7/ Fin boucle principale

} /7 Fin fonction principale
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9 TP N°9: ENSEMBLE DES COMMANDES AU VOLANT

9.1 Sujet

Objectifs :

analogiques et intégrant une fonction de variation de vitesse.

N

- Développer une application compléte temps réel, comprenant a la fois des
capteurs TOR (Tout Ou Rien) et des capteurs analogiques, des préactionneurs

4

Cahier des charges - | A intervalles de temps rég
les commodos essuie glacy

En fonction de 1'état
(intermittent, positi

En fonction de
des blocs opty

odule sur lequel est connecté
fhnaitre leurs états.

ace, on commande le moteur

miére, on commande les différents feux
euses, codes, phares, feux stop)
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9.2 Eléments de solution
9.2.1 Analyse

Le programme devra gérer deux processus indépendants:
- le "systéme Feux" commandé par la commodo "feux" en y intégrant le contréle des ampoules,
- le "systéme Essuie Glace" commandé par le commodo "Essuie glace".

Il devra également réaliser l'affichage des états et résultats de test.

Certaines taches a réaliser sont plus prioritaires que d'autres. On peut les classer comme suit (dans un ordre de
priorité décroissant):
- acquisition des états fins de courses "essuie glace", dans le cas ou celui-ci est en cours de cycle,
- modification de 1'état des feux, dans le cas ot une modificatj €n cours,
- acquisition de I'état des commodos (feux et essuie glace),
- changer 1'état des feux clignotants si I'un est activé et qu
- contrble de 1'état des ampoules des différents feux (inte
- affichage des états a 1'écran.

Remarques: <7 B
N
tats fins de courses essuie glace
si modification

\2
>Iodifier feux de rang n ; faire n=n+1

v
| Si fin modification feux>o—

ssociée est terminée,

- La modification de I'état des feux se fait séquentiel
(I'un apres l'autre) par l'envoi de 4 trames (une par
optique).

Rien n'empéche d'acquérir les états fins de cou
glace entre chaque envoi d'une trame de modr
Le cycle décrit ci-contre est donc ¢4
fois qu'il a été détecté une modific

feux mais aussi dans le cas ou un clign

que la temporisation associée est arrivée a

*‘
R le Acquérir états fins de courses essuie glace
et traiter si modification

- Si on n'est pas en cours de mo
programme décrit un autre
l'acquisition des état 4
ainsi que l'acquisition dy
On change de bloc a cht

uie glace) 2
5es optiques. Acqu_erlr etat co_m_mo_do essuie glace
et traiter si modification

12

Acquérir etat commodo feux
et traiter si modification

!

Acquérir “'status’ feux rang n
et passer au rang suivant

| Si fin temporisation >O_
age est détectée, on ¥

affiche une ment de 1'écran, la durée d'affichage

de I'ensem an durant trop de temps. Un ciquiéme

seulement de I'€cran est raffraichi a chaque fois.

s le cycle.

dent "Modification feux"
at des feux.
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9.2.2 Organigramme général

Début

Initialiser
— Lancer la fonction d'ini

— Mise en position initial

— initialisations diverses

itialisation de la carte d'interface
CAN/PC104 de chez ATON SYSTEMES
— Envoyer les trames de configuration des différents modules -

condition qu'il ne le soit pas déja)
— initialisation timer programmable pour base de temps

e du balai d'essuie glace (a

On vérifie que chaque
module répond bien
trame "AIM", avec le
bon identificateur

Début boucle principale <

J— < 7\
Acquérir états fins de courses essuie glace
14
Si modification constatée
ou mode intermittent actif
Si "Modification feux ""en cours>—>
Activer
"Veérification feux"
Acquérir états commodo "essuie g v >
Si modlflcatlon constatée |ter I' évolution de I'état
ou mode intermittent a modo "Essuie Glace"
¥
Activer ""Modification Feux" >
Acquérir status feux dont le rang
correspondant au rang en cours
v
| Si fin controle feux >_)¢
? Initialiser rang
Incrémenter rang controle feux ""Controle feux"
) 2
\/Aampo clignotement ET
clignotement actif Modifier états variables et >
? activer ""Modification Feux'
Si fin tempo affichage états >—> Afficher partie suivante dans la >
liste
Fin boucle principale
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9.2.3 Programme en "C"

* TP sur EID210 / Réseau CAN - VMD (Véhicule Multiplexé Didactique)
: TP n 9: Ensemble des commandes au volant (Feux + Essuie glace)
: CAHIER DES CHARGES :

: Réunion des TP 4 et 8

* NOM du FICHIER : CAN_VMD_TP9.C

Fe e e e e e e ek

// Déclarations

// -> des fichiers a inclure
//
#include <stdio.h>

#include "'Structures_Donnees.h"
#include "cpu_reg.h"

#include "eid210_reg.h"

#include ""Can_vmd.h"

#include "Aton_can.h"

// -> des prototypes des fonctions

void Envoi_IM_Et_Test(void);

// Déclarations des constantes

//

// Pour les temporisations

#define Tempo_Clignot 8 // En dizieme de seconde -> 0,8 S
#define Tempo_Affichage 10 // Attente réponse en dizieme de seconde ->
// Pour le codage des états

#define Etat_Attente O

#define Etat_Modif_Feux 1

#define Etat_Control_Stat 2

// Pour I"essuie Glace

#define Vitesse_Lente 80

#define Vitesse_Rapide 120

#define Tempol 2 // en secondes

#define Tempo2 4 // Pour mode intermittent
#define Tempo3 6

#define Tempo4 8

#define Tempo5 10

// Déclaration des variables

//

// Pour affichage message alerte

char Texte[25];

//Pour Essuie Glace

unsigned char Valeur_Analogique,Cde_Vitesse,TempoN
int Compteur_EG_Secondes,Compteur_EG_Passage_Irq;
// Pour les indicateurs divers (variables bipa+

union word_bits Indicateurs;
#define I_Fin_Tempo_Clignot Indicateurs.
#define 1_Fin_Tempo_Affichage Indicateu
#define 1_Clignot_Gauche Indicateurs.bi
#define 1_ | i
#define 1_Message_Pb_Affij,
#define I_Intermittent I
#define 1_Autorise_Cycle
// Pour le diagramme des &
union byte_bits Etat_EG;

#define Etat_EG_Arret Etat_E
#define Etat_EG_Rot_Gauche Ef
#define Etat_EG_Rot_Droite Etd

b1

// Pour les fins de cour:
union byte_bits FC;

#define Valeur_FC_EG
#define fs FC.bit.
#define fcg FC.biy

e des fins de course
Urcourse

in de course gauche

Nn de course droit

Ut Message' pour commande module 4 Sorties de puissance
suite a une IM
mation Request Message' pour interroger ''Status' lampes

// Pour la com
#define ldent

dentificateurs Trame envoyée <-> Trame recue
Trame_Envoyee. ident._extend. identificateur.ident
#define Ident Trame_Recue. ident.extend. identificateur.ident
#define ldent_T_ —1fl. ident.extend. identificateur.ident

#define ldent_T_AIM T_AIM.ident.extend.identificateur.ident

#define Ident_T_IRM T_IRM.ident.extend. identificateur.ident

#define Valeur_T_IM T_IM.data[2]

// Pour les temporisations

WORD Compteur_Passage,Compteur_dS; // dS -> diziéme de Seconde

WORD Valeur_Fin_Tempo_Clignot,Valeur_Fin_Tempo_Affichage,Rang_Affich;
// Pour le diagramme des états

unsigned char Etat,Rang_Control_Stat,Rang_Modif_Feux;

// Pour la mémoire

unsigned char Valeur_Commodo_Feux_Mem,Valeur_Commodo_EG_Mem;

// Fonction d"interruption '"Base de Temps"

void irg_bt(Q)
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// Fonction exécutée toute les 10 mS
{// Pour les feux

Compteur_Passage++;
if(Compteur_Passage==10) // Une 1/10 Seconde s"est écoulée
{Compteur_Passage=0;
Compteur_dS++;
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Affichage)
{1_Fin_Tempo_Affichage = 1;
Valeur_Fin_Tempo_Affichage = Compteur_dS + Tempo_Affichage;}
if(Compteur_dS==Valeur_Fin_Tempo_Clignot)
{ if(1_Clignot_Gauche]||1_Clignot_Droit)
{I_Fin_Tempo_C not = 1;
Valeur_Fin_Tempo_Clignot = Compteur_dS + Tempo_Clignot;}

3

// Pour I"Essuie Glace
if(I_Intermittent) // Si mode intermittent actif
{Compteur_EG_Passage_Irg++;
if(Compteur_EG_Passage_lrg==100) // Une Seconde s"est écoulée
{Compteur_EG_Passage_I1rg=0;
Compteur_EG_Secondes++;
iT(Compteur_EG_Secondes>=Tempo_Fin)
{Compteur_EG_Secondes=0;
I_Autorise_Cycle=1;}

} // Fin de la fonction d"interruption

/7

// FONCTION PRINCIPALE
/7

main()

// Initialisations
e e T
clsscrQ);

/* Initialisation DU SJA1000 de la carte ATON-Systemes'™ sur */
Init_Aton_CANQ):;

// Définition des trames pour activer ou lire un bloc optique
// D"aprés doc SJA1000 et doc MCP25050 pages 22 (fonction "Wri
// Pour les trames de commande -> IM (Input Message)
T_IM.trame_info.registre=0x00;
T_IM.trame_info.champ.extend=1; // On travaille en mode éte|
T_IM.trame_info.champ.dlc=0x03; // Il y aura 3 données de
// Pour la configuration des modules de 4 sorties et 4 En
T_IM.data[0]=0x1F; // premiére donnée -> “Adresse” du r
T_IM.data[1]=0x7F; // deuxiéme donnée -> "Mgsgque" ->
T_IM.data[2]=0xFO; // troisiéme
Ident_T_IM=Ident_T_IM_FRD; //
Ident_T_AIM=Ident_T_AIM_FRD; //
strcpy(Texte,"Feux aRriere Droit
Envoi_IM_Et_Test();
Ident_T_IM=Ident_T_IM_FRG; // Cest ITidentific
Ident_T_AIM=Ildent_T_AIM_FRG; // C"est I"identificat;
strcpy(Texte,"Feux aRriere Gauche M
Envoi_IM_Et_Test();
Ident_T_IM=ldent_T_IM_FVG; // CTest |
Ident_T_AIM=ldent_T_AIM_FVG; // C"est

GPPIN)

its de poids faibles
our 17IM
pour I*Acquittement

fauche pour I1*IM
gauche pour I*Acquittement

t Gauche pour 1*IM
nt Gauche pour I*Acquittement

strcpy(Texte,"Feux avVant Droit ")

Envoi_IM_Et_Test();

Ident_T_IM=1dent_T_IM_FV // Cest 1 ux aVant Droit pour I°IM
Ident_T_AIM=Ildent_T_AIM_) // Cest 11 ux aVant Droit pour I"Acquittement

strcpy(Texte,"Feux aVant t
Envoi_IM_Et_Test();
// Pour la configuration des

\ -> Pour les modules 8 entrées GP7 non concerné
identificateur du Commodo Feux pour I"IM
identificateur du Commodo Feux pour I*Acquittement

T_IM.data[2]=0x7F; // troisiée
Ident_T_IM=1dent_T_IM_Commodo
Ident_T_AIM=Ident_T_AIM_Commodd
strcpy(Texte, *Commodo
Envoi_IM_Et_Test();
Ident_T_IM=
Ident_T_AIM=
strcpy(Texte,"Co

Envoi_IM_Et Tes

identificateur du Commodo Essuie Glace pour I*IM
est I identificateur du Commodo Essuie Glace pour l"Acquittement

ervissement” sur lequel est connecté le moteur Essuie Glace

ntrée et 0 si Sortie

ee; GP5=fcd Entrée; GP4=ValidIP Sortie;

Q1 Sortie; GP1=AN1 Entrée; GPO=ANO Entrée;

// C"est l"identificateur du module “Asservissement

// Cest I"identificateur du Commodo Essuie Glace pour I"Acquittement

d4s les 7 modules ont répondu !

I"entrée analogique (Position molette sur le commodo Essuie Glace)
ions Ana -> Num

esse du registre ADCONO

T_IM.data[1]=0xFO; Masque -> bits 7..4 concernés

T_IM.data[2]=0x80; // Valeur -> ADON=1 et "prescaler rate=1:32
Ident_T_IM=1dent_T_IM_Commodo_EG; // C"est lTidentificateur du Commodo Essuie Glace pour 1"IM
Ecrire_Trame(T_IM);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir le mode de conversion

T_IM.data[0]=0x2B; // Adresse du registre ADCON1

T_IM.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont concernés

T_IM.data[2]=0x0E; // Valeur -> voir doc MCP25050 page 36 (GPO -> Entrée Analogique)
Ecrire_Trame(T_IM);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour configurer les sortie PWM du module "Asservissement'
Ident_T_IM=ldent_T_IM_Asservissement; // C"est I"identificateur du module "Asservissement"
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// Pour définir sortie GP2 en PWM1
T_IM.data[0]=0x21; // Adresse du registre T1CON
T_IM.data[1]=0xB3; // Masque -> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
T_IM.data[2]=0x80; // Valeur -> TMR1ON=1; Prescalerl=1
Ecrire_Trame(T_IM);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir fréquence signal sortie PWM1

T_IM.data[0]=0x23; // Adresse du registre PR1
T_IM.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM.data[2]=0xFF; // Valeur -> PR1=255

Ecrire_Trame(T_IM);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir sortie GP3 en PWM2

T_IM.data[0]=0x22; // Adresse du registre T2CON
T_IM.data[1]=0xB3; // Masque -> seuls bit 7;5;4;1;0 consernés
T_IM.data[2]=0x80; // Valeur -> TMR20N=1; Prescaler2=1
Ecrire_Trame(T_IM);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour définir fréquence signal sortie PWM2

T_IM.data[0]=0x24; // Adresse du registre PR2
T_IM.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM.data[2]=0xFF; // Valeur -> PR2=255

Ecrire_Trame(T_IM);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour initialiser le rapport cyclique du signal PWM1
T_IM.data[0]=0x25; // Adresse du registre PWM1DC
T_IM.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM.data[2]=0; // Valeur -> PWM1DC=0

Ecrire_Trame(T_IM);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour initialiser le rapport cyclique du signal PWM2 a 0
T_IM.data[0]=0x26; // Adresse du registre PWM2DC
T_IM.data[1]=0xFF; // Masque -> tous les bits sont consernés
T_IM.data[2]=0; // Valeur -> PWM2DC=0

Ecrire_Trame(T_IM);

do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse

// Pour Valider le circuit de puissance

T_IM.data[0]=0x1E; // Adresse du registre GPLAT (Registre 1/0)
T_IM.data[1]=0x10; // Masque -> sortie GP4 (ValidIP) est conserng
T_IM.data[2]=0x10; // Valeur -> ValidIP=1
Ecrire_Trame(T_IM);
do{3while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); // Attendre réponse
T_IM.data[1]=0xFF; // Masque -> Pour les IM futures

clsscr(); // Pour effacer I"écran
// Pour les trames interrogatives -> IRM (Information
T_IRM.trame_info.registre=0x00;
T_IRM.trame_info.champ.extend=1;
T_IRM.trame_info.champ.dlc=0x01;
T_IRM.trame_info.champ.rtr=1;

// Pour Mettre le balai d"essuie glace en pos
Ident_T_IRM= ldent_T_IRM1_Asservissement; // Le
Ecrire_Trame(T_IRM); // Envoi trame d"acq
do{3while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0);

ectés sur module "Asservissement"
ins de course (1 octet en réponse)

Valeur_FC_EG=~Trame_Recue.data[0]; // 4 e course

if(fcd==0) //S1 le balai EG n*es commande une rotation a droite
{T_IM.data[0]=0x25; /
T_IM.data[2]=Vitesse_Lente; i lente

Ident_T_IM=Ident_T_IM_Asserv
Ecrire_Trame(T. D;

module "Asservissement qui sera concerné
ande moteur

do{Jwhile(Lir On attend la réponse
do {Ecr me d"acquisition états fins de course
do{} //0n attend la réponse
Valeu // On récupére l"état des fin de course
Valeur_F(¢
Jwhile(fc

T_IM.data[2]=0;
Ident_T_IM=Ident_T_
Ecrire_Trame(T_IM);
do{Jwhile(Lip-
T_IM.data[Q

itesse nulle

//0n attend la réponse
dresse du registre sortie GPLAT

// Initialisation /g Qt Essuie Glace
Etat_EG_Arret=1, at_EG_Rot_Gauche=0;
Compteur age_Irg=0;

// Pour I"ensem
Indicateurs.v:
// Pour 17aff
Rang_Affich=1;

// Pour base de temps et temporisations

//

SetVect(96,&irq_bt); // mise en place de l"autovecteur

PITR = 0x0048; // Une interruption toutes les 10 millisecondes
PICR = 0x0760; // 96 = 60H

// Pour les temporisations

Compteur_Passage = 0,Compteur_dS = 0;
Valeur_Fin_Tempo_Clignot = Tempo_Clignot;
Valeur_Fin_Tempo_Affichage = Tempo_Affichage;
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//  Afficher titre

gotoxy(1,2);
printf(" TP n: 9 Ensemble des commandes au volant\n');
printf(" \n");

// Boucle principale
[ [/
while(1)
{// Acquisition état des fins de courses Essuie Glace
Ident_T_IRM=Ident_T_IRM1_Asservissement; // On commence par l"état lecture des Fins de Courses EG
Ecrire_Trame(T_IRM);
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); //0n attend la réponse
if(ldent_Trame_Recue==ldent_T_IRM1_Asservissement) // On teste si identificateur correct
{Valeur_FC_EG=~Trame_Recue.data[0];}// On récupére les états Fins de Courses
if((valeur_FC_EG!=Valeur_FC_EG_Mem)| | (1_Autorise_Cycle==1))// Si modif états fins de courses
{ Valeur_FC_EG_Mem=Valeur_FC_EG;
// Traiter évolution Etat Essuie Glace
if(Etat_EG_Arret) // Si le systeme est dans I"état "Arret"”
{if(1_Autorise_Cycle) // Si on un cycle a été autorisé
{I_Autorise_Cycle=0;
Etat_EG_Arret=0,Etat_EG_Rot_Gauche=1; // Evolution etat systéme
Ident_T_IM=ldent_T_IM_Asservissement;
T_IM.data[2]=Cde_Vitesse; // On commande la rotation a gauche

T_IM.data[1]=0xFF; // Masque

T_IM.data[0]=0x26; // Adresse du ri

Ecrire_Trame(T_IM);

T_IM.data[0]=0x1E; // Adresse du critures futures)

while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){}; //,
}}// Fin si Etat_EG_Arret
if(Etat_EG_Rot_Gauche) // Si le systéme est dans 1"état
{if(fcg) // Si on est arrivé en fin de cours
{Etat_EG_Rot_Gauche=0,Etat_EG_Rot_Dps~
Ident_T_IM=ldent_T_IM_Asservisse
T_IM.data[2]=0; // On arréte
T_IM.data[1]=0xFF; //
T_IM.data[0]=0x26; //

Ecrire_Trame(T_IM);

ion etat systeme

while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0 réponse
T_IM.data[2]=Cde_Vitesse; gauche
T_IM.data[0]=0x25; PwM1DC

Ecrire_Trame(T_IM);
T_IM.data[0]=0x1E;
while(Lire_Trame(&T,
}}// Fin si Etat_R
if(Etat_EG_Rot_Droite) // Si le otation a droite"”
{if(fcd) // Si i se droit
{if(Cde_EG_,

sortie (ecritures futures)
On attend la réponse

// Evolution etat systéme

while(Liri | {}; // On attend la réponse
commande la rotation a gauche
Adresse du registre PWM2DC

// Adresse du registre sortie (ecritures futures)
cue)==0){}; } // On attend la réponse
tat_EG_Arret=1; // Evolution etat systeme
|_Asservissement;

On arréte la rotation a droite

// Adresse du registre PWM1DC

// Adresse du registre sortie (ecritures futures)
—~ (&Trame_Recue)==0){};}// On attend la réponse

si Etat_EG_Rot_Droite

Y /7 Fi tat Essuie Glace

// Traiter la modifi
if(Etat==Etagtady
Module suivant dans la liste
eux avVant gauche a déja été commandé
case 1 : {ldent_T_IM=Ildent_T_IM_FVD; //Feux aVant Droit
Valeur_T_IM=Valeur_FVD;
Rang_Modif_Feux++;
Ecrire_Trame(T_IM); // Envoyer trame
while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){};} // On attend la réponse
break;
case 2 : {ldent_T_IM=Ildent_T_IM_FRD; //Feux aRriere Droit
Valeur_T_IM=Valeur_FRD;
Rang_Modif_Feux++;
Ecrire_Trame(T_IM); // Envoyer trame
while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){};} // On attend la réponse
break;
case 3 : {ldent_T_IM=ldent_T_IM_FRG; //Feux aRriéere Gauche
Valeur_T_IM=Valeur_FRG;
Rang_Modif_Feux++;
Ecrire_Trame(T_IM); // Envoyer trame
while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){};} // On attend la réponse
break;
case 4 : {ldent_T_IM=ldent_T_IM_FVG; //Feux aRriere Gauche
Valeur_T_IM=Valeur_FVG;
Ecrire_Trame(T_IM); // Envoyer trame
while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){};
Etat=Etat_Control_Stat; // On a fini, on passe au controle
Rang_Control_Stat=1;} // de I"état des lampes
break;
} 7/ Fin “switch”
} 7/ FIN si "Etat modif feux"
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else // On n"est pas en état modif feux
{ // Acquisition état Commodo Essuie Glace
//0n prépare la trame pour interroger le module Commodo Essuie Glace
T_IRM.trame_info.champ.dlc=0x08; // 8 octets en réponse car voie ana
Ident_T_IRM=Ident_T_IRM8_Commodo_EG; // Commodo Essuie Glace
Ecrire_Trame(T_IRM); // On envoie la trame interrogative sur le bus
T_IRM.trame_info.champ.dlc=0x01; // 1 octets en réponse pour interrogations futures
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); //0n attend la réponse
if(ldent_Trame_Recue==ldent_T_IRM8_Commodo_EG)
{valeur_Commodo_EG=~Trame_Recue.data[1]; // On récupére 1"état commodo EG
Valeur_Analogique=Trame_Recue.data[2];} // On récupére l"état molette EG
// Traiter la modification de l"état du Commodo Essuie Glace
if(Cde_EG_Av_Pos2)1_Autorise_Cycle=1,1_Intermittent=0,Cde_Vitesse=Vitesse_Rapide;
// on autorise les cycles, avec une vitesse rapide, si on est en position 2 sur le commodo)
else {if(Cde_EG_Av_Posl]||Cde_Lave_Glace_Av)Il_Autorise_Cycle=1,1_Intermittent=0,Cde_Vitesse=Vitesse_Lente;
// on autorise les cycles, avec une vitesse lente, si on est en position 1 sur le commodo)
else {if(valeur_Analogique>=200)I_Intermittent=0; // Position "Arret”
else {I_Intermittent=1,Cde_Vitesse=Vitesse_Lente; // Position "Intermittent"
if(Valeur_Analogique>=150)Tempo_Fin=Tempo5;// Selon la position de la molette
else {if(Valeur_Analogique>=140)Tempo_Fin=Tempo4;// la tempo plus ou moins longue
else {if(Valeur_Analogique>=120)Tempo_Fin=Tempo3;
else {if(Valeur_Analogique>=90)Tempo_Fin=Tempo2;
else {if(valeur_Analogique==0)Tempo_Fin=Tempol;
// Fin Traiter la modificationCommodo Essuie Glace
// Fin Acquisition état Essuie Glace
// Acquisition de I"état “Lecture état Commodo Feux
//0n prépare la trame pour interroger le module Commodo Essuie,
Ident_T_IRM=Ident_T_IRM_Commodo_Feux; // Module *"Commodo Feu:
Ecrire_Trame(T_IRM);// On envoie la trame interrogative sur
do{}while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0); //0n attend |
if(ldent_Trame_Recue==ldent_T_IRM_Commodo_Feux)// On vérifie 1"i
{Valeur_Commodo_Feux=~(Trame_Recue.data[0]);},
if(valeur_Commodo_Feux!= Valeur_Commodo_Fe
// Si on a détecté une modification de 1°¢
{Valeur_Commodo_Feux_Mem = Valeu p n mémoire
// On prédéfinit I"état des di
// Combinaisons définies dans CA
Valeur_FVG=Cde_Nulle,Valeur_FVD
Valeur_FRG=Cde_Nulle,Val
1_Clignot_Droit=0;
1_Clignot_Gauche=0;
if(Cde_Phare) // Si Co
{valeur_FVf

Cde_FV_P; // Les feux avant

Valeur_ FR_P;} // Les feux aRiére
else if(Cde_Code)

{valeu | e FV_C; // Les feux avant

Vale FRD=Cde_FR_C;} // Les feux aRiére
el Cde Yeilleuse

{Vale D=Cde_FV_V; // Les feux avant

RD=Cde_FR_V;} // Les feux aRiere

Clignot = Compteur_dS + Tempo_Clignot;
t = 0;} // Pour Init tempo_clignot

auche=1;
Tempo_Clignot = Compteur_dS + Tempo_Clignot;
_Clignot = 0;} // Pour Init tempo_clignot

G|=Masque_Klaxon;
T_FRD|=Masque_Klaxon;}

Valeur_FRG|=Masque_Stop;

\Valeur_FRD|=Masque_Stop;}

Modif_Feux;

~ Feux=1;

si modif commodo feux détecté

else) état modif feux

if(Etat= \// Controler les status des sorties Feux

bon état des ampoules

_Stat) // Module suivant dans la liste

{// C"est le controle du Feux aVant Droite
Ident_T_IRM=1dent_T_IRM_FVD;

Ecrire_Trame(T_IRM); // Envoyer trame
while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){}; // On attend la réponse
Valeur_Status_FVD=Trame_Recue.data[0]; // On récupére état FVD
Rang_Control_Stat++;}

7/ C"est le controle du Feux aRriére Droit
Ident_T_IRM=ldent_T_IRM_FRD;
Ecrire_Trame(T_IRM); // Envoyer trame
while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){}; // On attend la réponse
Valeur_Status_FRD=Trame_Recue.data[0]; // On récupére état FRD
Rang_Control_Stat++;}
break;
case 3 : {// C"est le controle du Feux aRriéere Gauche
Ident_T_IRM=ldent_T_IRM_FRG;
Ecrire_Trame(T_IRM); // Envoyer trame
while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){}; 7/ On attend la réponse
Valeur_Status_FRG=Trame_Recue.data[0];
Rang_Control_Stat++;}
break;
case 4 : {// C"est le controle du Feux aVant Gauche
Ident_T_IRM=Ident_T_IRM_FVG;
Ecrire_Trame(T_IRM); // Envoyer trame
while(Lire_Trame(&Trame_Recue)==0){}; 7/ On attend la réponse
Valeur_Status_FVG=Trame_Recue.data[0];
Rang_Control_Stat=1;} // On recommance au début!
break;
} /7 Fin "switch"”
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}// Fin si etat "controle status"
/7 Si clignotement actif et fin temporisation clignoteur
if((1_Clignot_Gauche] |1 ignot_Droit)&&(l_Fin_Tempo_Clignot))
{I_Fin_Tempo_Clignot=0;

if(1_Clignot_Gauche)

{// Commuter ampoules clignotants gauche
Valeur_FVG"=Masque_Clign_AV;
Valeur_FRG"=Masque_Clign_AR;
Etat=Etat_Modif_Feux;

Rang_Modif_Feux=1;}

if(I_Clignot_Droit)

{// Commuter ampoules clignotants gauche
Valeur_FVD"=Masque_Clign_AV;
Valeur_FRD"=Masque_Clign_AR;
Etat=Etat_Modif_Feux;

Rang_Modif_Feux=1;}
// Fin prise compte clignotant
if(1_Fin_Tempo_Affichage)
{1_Fin_Tempo_Affichage=0;

switch(Rang_Affich)

{case 1: // Résultat diagnostic Feux aVant Gauche
{gotoxy(1,4),printf("" Bloc optique avant gauche: \n");
if(Veilleuse_FVG==1 && S_Veilleuse_FVG==0)

{gotoxy(1,5),printf("" !! Probleme sur Veilleu
if(Veilleuse_FVG==0 && S_Veilleuse_FVG==1)
{gotoxy(1,5),printf("
if(Code_FVG==1 && S_Code_FVG==0)
{gotoxy(1,6),printf("" 1! Probleme sur Co
if(Code_FVG==0 && S_Code_FVG==1)

gauche \n");}
\n");}
\WH,;

{gotoxy(1,6),printf ("’ ")}
if(Phare_FVG==1 && S_Phare_FVG==0)

{gotoxy(1,7),printf("* 1! Probleme \n");}
if(Phare_FVG==0 && S_Phare_FVG==1)

{gotoxy(1,7),printf(" \n");}

if(Clignot_FVG==1 && S_Clignot_FVG==0)
{gotoxy(1,8),printf("" 1! Problel

if(Clignot_FVG==0 && S_Clignot_FVG==1)
{gotoxy(1,8),printf("

\nt gauche \n");}
\n) 3}

Rang_Affich++;}
break;
case 2: // Résultat diagnostic Feux avVant
{gotoxy(1,9),printf(" Bloc opt;
if(veilleuse_FVD==1 && S_Vei
{gotoxy(1,10),prin
if(Veilleuse_FVD==0 && S_VAI

euse avant droit \n");}

\n");}
Code avant droit \n");}
(¢ \n"):}
if(Phare_FVD==1 &&
{gotoxy(1, Phare avant droit \n");3}
if(Phare_FVD==0 && S_Ph
{g \n"):}
if(Clignot_F
obleme sur Clignotant avant droit \n');}
if(Cligno
)}
Rang_Afficl
break;
case // Résultat rre Droit
iere droit:\n");
leuse_FRD==0)
5 ntf(" ! Probleme sur Lampe Arriere droit \n");}
D=A && S_Veilleuse_FRD==1)
1) ,printf(” \n");}

S_Clignot_FRD==0)
2),printf(" !! Probleme sur Clignotant Arriere droit \n");}
S_Clignot_FRD==1)
(22),printf(" \n");}
S_Stop_FRD==0)
{gotoxy(1,23),printf(** !l Probleme sur Stop Arriere droit \n");}
RD==0 && S_Stop_FRD==1)
{gotoxy(1,23),printf(" AU
++33
a4t diagnostic Feux avVant Gauche
Y(1,16),printf(" Feux arriere gauche:\n");
Quse_FRG==1 && S_Veilleuse_FRG==0)
qotoxy(1,17),printf(* !! Probleme sur Lampe Arriere Gauche \n");}
RG==0 && S_Veilleuse_FRG==1)
fOotoxy(1,17) ,printf ("’ \n");}
/FRG==1 && S_Clignot_FRG==0)

{gotoxy(1,18),printf(** !l Probleme sur Clignotant Arriere Gauche \n");}
if(Clignot_FRG==0 && S_Clignot_FRG==1)

if(Clignd

{gotoxy(1,18),printf(" \n");}
if(Stop_FRG==1 && S_Stop_FRG==0)

{gotoxy(1,19),printf(*" ! Probleme sur Stop Arriere Gauche \n");}
iT(Stop_FRG==0 && S_Stop_FRG==1)

{gotoxy(1,19),printf(" AU
Rang_Affich++;}

break;
case 5: // Pour l"état commodo
{gotoxy(4,24);
printf("" Etat des differentes entrees imposees par le commodo:\n");
printf("" Veilleuse=%d , Code=%d , Phare=%d , clign. G.=%d \n'",Cde_Veilleuse,Cde_Code,Cde_Phare,Cde_Clign_Gauche);
printf(*" Klaxon=%d , Feux de stop=%d , clign. D= %d\n",Cde_Klaxon,Cde_Stop,Cde_Clign_Droit);
printf("" Etat commodo Essuie Glace Etat = %d ; Mollette = %d \n",Valeur_Commodo_EG,Valeur_Analogique);
Rang_Affich=1;}
} /7 Fin “switch"
} /7 Fin if fin tempo affichage
}// FIN de la boucle principale
}// FIN de la fonction principale
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// Fonction "Envoi trame et test si module adressé répond
void Envoi_IM_Et_Test(void)
{int Cptr_TimeOut,Temp;
1_Message_Pb_Affiche=0;
do {Ecrire_Trame(T_IM);// Envoyer trame sur réseau CAN

Cptr_TimeOut=0;

do{Cptr_TimeOut++;}while((Lire_Trame(&Trame_Recue)==0)&&(Cptr_TimeOut<200));

if(ldent_Trame_Recue!=ldent_T_AIM)Cptr_TimeOut=200; // Test si identificateur correct
if(Cptr_TimeOut==200)
{if(1_Message_Pb_Affiche==0)
{1_Message_Pb_Affiche=1;
gotoxy(2,10);
printf(*" Pas de reponse a la trame de commande sur %S \n",Texte);
printf("" Verifier si presenc module et si alimentation 12 V est OK \n");}

for(Temp=0; Temp<100000;Temp++);} // Pour attendre un peu!
Jwhile(Cptr_TimeOut==200) ;

&
N
&
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10 ANNEXES

10.1 Fichier de définition propre au systeme CAN_VMD

//

// Structures de données pour application CAN VMD
// Nom du fichier: CAN_VMD.h

//
#ifndef _VMD_H
#define _VMD_H
// Format de message
typedef struct {
/* nombre d"octets a envoyer, -1 si c"est une Remote Frame */
int dic;
unsigned char idl; /* 8 bits de poids forts de 1"ID. */

unsigned char id2; /* 3 bits de poids faible de 17ID. */
unsigned char data[8];
} Message;
// Pour ITidentificateur en mode standard
typedef union
{struct {unsigned short ident:11;
unsigned short rtr:1;
unsigned short nul:4;
} identificateur;
struct {unsigned char identl;
unsigned char ident2;
} registre;

unsigned short valeur;
} ident_standard;
// Pour ITidentificateur en mode étendu
typedef union
{struct {unsigned long ident:29;
unsigned long rtr:1;
unsigned long x:2;
} identificateur;
struct {unsigned char identl;
unsigned char ident2;
unsigned char ident3;
unsigned char ident4;
} registre;
unsigned long valeur;

} ident_extend;
// Pour registre d”information Trame SJA1000
typedef union
{struct {unsigned char extend:1;
unsigned char rtr:1;
unsigned char nul:2;
unsigned char dlc:4;
} champ;
unsigned char registre;

} tr_info;

// Pour Trame circulant réseau CAN
typedef struct

tr_info trame_info;

union {ident_standard sta|
ident_extend ex
} ident;
unsigned char data[8];

} Trame;

typedef union

{struct {unsigned
unsigned

&

odofFEux.bit.GPl
do_Feux.bit.GP2

#define Cde_War
#define Cde_Pl
#define Cde_C |
#define Cde_Clign~ Etat_Commodo_Feux.bit.GP4
#define Cde_Clign_Droit Etat_Commodo_Feux.bit.GP5
#define Cde_Stop Etat_Commodo_Feux.bit.GP6

#define Cde_Klaxon Etat_Commodo_Feux.bit.GP7

// Pour la Commande des feux

#define Cde_Nulle 0x00

#define Cde_FV_V 0x01 // Feux aVant en Veilleuse
#define Cde_FR_V 0x01 // Feux aRriére en Veilleuse
#define Cde_FV_C Ox03 // Feux aVant en Code

#define Cde_FR_C Ox01 // Feux aRriere en Code

#define Cde_FV_P 0x05 // Feux aVant en Phare

#define Cde_FR_P 0x01 // Feux aRriére en Phare

#define Masque_Clign_AV 0x08 // Pour Clignotant Avant
#define Masque_Clign_AR 0x04 // Pour Clignotant ARrieére
#define Masque_Klaxon 0x08 // Pour Claxon

#define Masque_Stop 0x02 // Pour Stop
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// Variables pour la commande et le control des feux
//
// Pour variables images de la commande effectuée des différents feux
union byte_bits Image_FVG, Image_FVD, Image_FRD, Image_FRG;

// Pour Feux aVant Gauche

#define Valeur_FVG Image_FVG.valeur // Pour un accés port complet
#define Veilleuse_FVG Image_FVG.bit.b0O

#define Code_FVG Image_FVG.bit.bl

#define Phare_FVG Image_FVG.bit.b2

#define Clignot_FVG Image_FVG.bit.b3

// Pour Feux aVant Droit

#define Valeur_FVD Image_FVD.valeur // Pour un accés port complet
#define Veilleuse_FVD Image_FVD.bit.b0O

#define Code_FVD Image_FVD.bit.bl

#define Phare_FVD Image_FVD.bit.b2

#define Clignot_FVD Image_FVD.bit.b3

// Pour Feux aRriéere Droit

#define Valeur_FRD Image_FRD.valeur // Pour un accés port complet
#define Veilleuse_FRD Image_FRD.bit.b0O

#define Stop_FRD Image_FRD.bit.bl

#define Clignot_FRD Image_ FRD.bit.b2

#define Klaxon_FRD Image_FRD.bit.b3

// Pour Feux aRriéere Gauche

#define Valeur_FRG Image_FRG.valeur // Pour un accés port complet
#define Veilleuse_FRG Image_FRG.bit.b0O

#define Stop_FRG Image_FRG.bit.bl

#define Clignot_FRG Image FRG.bit.b2

#define Klaxon_FRG Image_FRG.bit.b3

// Pour les variables images des ''Status' des sorties de puissance

union byte_bits Image_Stat_FVG, Image_Stat_FVD, Image_Stat_FRD, Image_Stat_FRG;
// Pour image 'Status" Feux aVant Gauche

#define Valeur_Status_FVG Image_Stat_FVG.valeur // Pour un accés port comp
#define S_Veilleuse_FVG Image_Stat _FVG.bit.b4

#define S_Code_FVG Image_Stat_FVG.bit.b5

#define S_Phare_FVG Image_Stat_FVG.bit.b6

#define S_Clignot_FVG Image_Stat_FVG.bit.b7

// Pour image ''Status" Feux aVant Droit

#define Valeur_Status_FVD Image_Stat_FVD.valeur // Pour un accés port com)
#define S_Veilleuse FVD Image_Stat FVD.bit.b4

#define S_Code_FVD Image_Stat_FVD.bit.b5

#define S_Phare_FVD Image_Stat_FVD.bit.b6

#define S_Clignot_FVD Image_Stat_FVD.bit.b7

// Pour image ''Status" Feux aRriére Droit

#define Valeur_Status_FRD Image_Stat_FRD.valeur // Pour u com
#define S_Veilleuse FRD Image_Stat FRD.bit.b4
#define S_Stop_FRD Image_Stat_FRD.bit.b5
#define S_Clignot_FRD Image_Stat_FRD.bit.b6
#define S_Klaxon_FRD Image_Stat_FRD.bit.b7
// Pour image "'Status" Feux aRriére Gauch
#define Valeur_Status_FRG Image_Stat_FRG.v
#define S_Veilleuse_FRG Image_Stat FRG.bit.b
#define S_Stop_FRG Image_Stat_FRG.bit.b5
#define S_Clignot_FRG Image_Stat_FRG.bit.b6
#define S_Klaxon_FRG Image_Stat_FRG.bit.b7

L com

// Déclaration des identificateurs, po
//
// Pour Feux aVant Gauche

#define ldent_T_IRM_FVG O0y\EO41E07
#define ldent_T_IM_FVG O, 80000
#define ldent_T_AIM_FVG 00000
// Pour Feux aVant Droit
#define Ident_T_IRM_FVD OxOu84,
#define Ident_T_IM_FVD OXOE88,
#define ldent_T_AIM_FVD OxOEA
// Pour Feux aRierre Gauche
#define Ident_T_IRM_FRG OxO0FO0A
#define ldent_T_IM_FRG OxOF0800
#define ldent_T_AIM_FR
// Pour Feux aRierre
#define ldent_T_IRM_|
#define ldent_T_IM,
#define Ident_T_A

le bus VMD

n interrogation (Information Request Message)
n commande (Input Message)
t Gauche en Acquittement commande

en interrogation (Information Request Message)
commande (Input Message)
ant Droit en Acquittement commande

Gauche en interrogation (Information Request Message)
Gauche en commande (Input Message)
Gauche en Acquittement commande

Droit en interrogation (Information Request Message)
// Feux aRriere Droit en commande (Input Message)
// Feux aRriére Droit en Acquittement commande

)00 // Commodo feux en commande (Information Message)
J000 // Commodo feux : Acquittement suite a une IM
41E07 // Commodo feux en interrogation (Information Request Message)

Q0 // Commodo EG en commande (Information Message)

Q // Commodo EG en commande (Information Message)

// Commodo EG en interrogation: 1 octet demandé

O // Commodo EG en interrogation: 8 octets demandés
// Commodo EG "*On Bus" (Par scéduleur)

// Pour
#define Ident ement 0x00880000 // "Asservissement” en commande (Input Message)

#define Iden issement 0x00841E07 // “Asservissement” en interrogation: 1 octet en réponse
#define ldent_T~ rvissement 0x00840000 // "Asservissement" en interrogation: 8 octets en réponse
#define Ident_T_AIM_Asservissement 0x00A00000 // "Asservissement" en Acquittement commande

#define ldent_T_OB_Asservissement 0x00900000 // "Asservissement” en On Bus (par scéduleur)

// Pour le "Commodo Essuie Glace"

Port_8ES Commodo_EG;

#define Etat_Commodo_EG Commodo_EG.valeur

#define Valeur_Commodo_EG Commodo_EG.valeur

#define Cde_EG_Av_Int Commodo_EG.bit.GPO // Commande Essuie Glace Avant en Intermittant

#define Entreel Commodo_EG.bit.GP1

#define Entree2 Commodo_EG.bit.GP2

#define Cde_EG_Av_Posl Commodo_EG.bit.GP3 // Commande Essuie Glace Avant en Positionl

#define Cde_EG_Av_Pos2 Commodo_EG.bit.GP4 // Commande Essuie Glace Avant en Position2

#define Cde_EG_Ar Commodo_EG.bit.GP5 // Commande Essuie Glace Arriére

#define Cde_Lave_Glace_Ar Commodo_EG.bit.GP6

#define Cde_Lave_Glace_Av Commodo_EG.bit.GP7

#endif
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10.2 Fichier de définition propre a la carte ATON

//

// Fichier de définition pour carte controleur CAN "ATON_CAN"
// Nom de fichier: Aton_CAN.h

//
#ifndef _PELICAN_H
#define _PELICAN_H

#define SJA 0xB30280 /* Adresse de la carte SJA */

#define MODE *(unsigned char *) (SJA) /* Registre de controle */

#define COMMAND *(unsigned char *) (SJA+0x01) /* Registre de commande */

#define STATUS *(unsigned char *) (SJA+0x02) /* Registre status */

#define INTERRUPT *(unsigned char *) (SJA+0x03) /* Registre d"interruption */
#define INTERRUPT_ENABLE *(unsigned char *) (SJA+0x04)

#define BUS_TIMING_O *(unsigned char *) (SJA+0x06) /* Registre bus timing O */
#define BUS_TIMING_1 *(unsigned char *) (SJA+0x07) /* Registre bus timing 1 */
#define OUTPUT_CONTROL *(unsigned char *) (SJA+0x08) /* Registre output control */
#define ARBITRATION_LOST_CAPTURE *(unsigned char *) (SJA+0x0B)

#define ERROR_CODE_CAPTURE *(unsigned char *) (SJA+0x0C)

#define ERROR_WARNING_LIMIT *(unsigned char *) (SJA+0x0D)

#define RX_ERROR_COUNTER *(unsigned char *) (SJA+0xOE)

#define TX_ERROR_COUNTER *(unsigned char *) (SJA+0x0F)

#define RX_FRAME_INFO *(unsigned char *) (SJA+0x10)

#define TX_FRAME_INFO *(unsigned char *) (SJA+0x10)

/* Mode SIMPLE FRAME */

#define RX_ID_1_S *(unsigned char *) (SJA+0x11)

#define RX_ID_2_S *(unsigned char *) (SJA+0x12)

#define RX_DATA_S (unsigned char *) (SJA+0x13) /* Adresse de}

#define TX_ID_1_S *(unsigned char *) (SJA+0x11)

#define TX_ID_2_S *(unsigned char *) (SJA+0x12)

#define TX_DATA_S (unsigned char *) (SJA+0x13) /* Adresse de 7/

/* Mode EXTENDED */

#define RX_ID_1_E *(unsigned char *) (SJA+0x11)
#define RX_ID_2_E *(unsigned char *) (SJA+0x12)
#define RX_ID_3_E *(unsigned char *) (SJA+0x13)
#define RX_ID_4 E *(unsigned char *) (SJA+0x14)
#define RX_DATA_E (unsigned char *) (SJA+0x15) */

#define TX_ID_1_E *(unsigned char *) (SJA+Ox1
#define TX_ID_2_E *(unsigned char %) (SJA+0x
#define TX_ID_3_E *(unsigned char, SJA+0,
#define TX_ID_4_E *(unsigned ch
#define TX_DATA_E (unsigned chal ssage */

/* Les 2 modes */

#define RX_MESSAGE_COUNTER *(unsigned ch
#define RX_BUFFER_START_ADDRESS *(unsigned char
#define CLOCK_DIVIDER *(unsig

/* acceptance code et mask en mode rese
#define ACCEPT_CODEO
#define ACCEPT_CODE1l
#define ACCEPT_CODE2
#define ACCEPT_CODE3

#define ACCEPT_MASKO
#define ACCEPT_MASK1
#define ACCEPT_MASK2
#define ACCEPT_MASK3

SJA+0x14)
(SJA+0x15)
(SJA+0x16)
char *) (SJA+0x17)

/*** Configurations des bits §
/* Registre STATUS */

#define BUS_STATUS
#define ERROR_STATUS
#define TRANSMIT_STA
#define RECEIVE_ST.
#define TRANSMISS,

S
‘K\qﬁjques CAN - SJA1000

mo;;\NJ‘?CAN_ */

har acc_code0O, char acc_codel, char acc_code2, char acc_code3,
char acc_maskO, char acc_maskl, char acc_mask2, char acc_mask3);
00 en mode PeliCAN. */

void init_sja
Trame Receive_Tram 7
/** Envoi d"une trame */

void send_trame_peli (Message mes);

/** Reception d"un message. */

Message receive_trame_peli ();

/** Affichage des regsitres en PeliCAN */

void print_reg_peli Q:

/* Affiche I"etat du STATUS REGISTER */

void show_status ();

/* Affiche le message passe en parametres sur une ligne */
void print_little (Message mes);

// initialisation de la carte CAN ATON

void Init_Aton_CANQ):

char Ecrire_Trame(Trame message);

char Lire_Trame(Trame *message_recu);

void Affiche_Trame(Trame trame);
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