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EXERCICE N°5
LIBRAIRIES ET MULTITACHES
OBJECTIF:

Apprendre à utiliser les librairies et la gestion des taches parallèles. 

CAHIER DES CHARGES:

· L’interface utilisateur permet de gérer les différents cycles du robot. 
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F1 : Etape initiale pour repositionner le robot à sa position de repli
F2  F3  F4 : Chargement en mémoire des librairies correspondant aux applications réalisées dans ex1, ex2 et ex4

F5 : Départ pour un nombre infini de cycles
F6 : Pause, reprise du mouvement

F7 : Arrêt à la fin du cycle en cours

F8 : Arrêt immédiat du robot et sortie du programme

· Le fonctionnement répond au cahier des charges suivant :
1. Au démarrage, la librairie « dessin » est automatiquement chargée en mémoire

2. Il est possible de charger une autre librairie uniquement lorsque le robot n’est pas en cycle (bRobotEnCycle==false)

3. Il est possible de démarrer le 1e cycle uniquement après avoir demander le repli par F1 (bRobotPret==true)

4. Seuls « F7 Fcy » et « F8 QUITTER » permettent d’arrêter le cycle du robot.

5.  « F6 Pause »  et « F7 Fcy » ne sont disponible que lorsque le robot est en cycle

· L’application utilise 2 tâches :
« Superviseur » permet de gérer le fonctionnement du système par son interface utilisateur.

« Robot » gère le mouvement du bras et est lancée/arrêtée par « Superviseur » 

· Le superviseur utilise 4 variables : 

· bRobotPret : lorsque le cycle de repli a été effectué

· bRobotEnCycle : lorsque le robot exécute son cycle de production

· bRobotEnPause : lorsque durant le cycle F6 est appuyé

· bDemandeFCY : lorsque durant le cycle F7 est appuyé
· Le programme « Affichmenu » gère l’affichage de la fenêtre utilisateur et est appelé par le programme « SuperV » qui est exécuté dans la tache superviseur

Conseils de mise en œuvre : 
1. Transférer le modèle d’application « modeleEx5 »  du robot vers le PC. Créer l’application « ex5 » dans VAL3 Studio pour étudier la mise en œuvre des organigrammes.
2. Modifier les applications « ex1 »(dessin), « ex2 »(échange de pièces) et « ex4 »(palette)  pour  mettre uniquement les mouvements dans un programme « cycle » que vous mettez dans « start »  par  call  cycle()   uniquement.
3. Transformer les 3 applications en librairies en rendant « publique » le programme « cycle »
4. Vérifier dans l'appli principale la déclaration de la librairie « ex1 »  avec son identifiant  « prg »

5. Dans les programmes « initMenu » et « SuperV » vérifier le nom de vos librairies « dessin » et « palette »  au chargement lors de l’appui sur F2,F3,F4

6. Vérifier la syntaxe depuis VAL3 Studio puis si Ok transférer le tout vers le robot .

7. Dans « ex5 » apprendre la position « jDepart » qui réponde à la configuration pour les 3 librairies.

8. Tester l’application. 
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