ST}I'UBLI DIVISION ROBOT

Support Clients

SOLUTION EXERCICE n°3

INTERFACE UTILISATEUR

OBJECTIF:
Apprendre a créer une interface utilisateur.

ON DEMANDE:

Réutiliser le programme d'échange( Prog ECHANGE) de pions et créer un programme qui ajoute les
fonctionnalités suivantes.

Au démarrage du programme, le systéeme demande a I'utilisateur le nombre de cycle a effectuer.

Au cours du cycle, le programme affiche dans la fenétre « Utilisateur » le temps de cycle et active 3
sorties digitales signalant la présence des pieces.

Si en cours de cycle, le bouton rotatif « Fin de cycle » est verrouillé, le robot s'arrétera a la fin du
cycle en cours. On nommera cette entrée « FCY » reliée a une entrée digitale de la carte MODULEIO.

PROGRAMME start() Variables a déclarer :
begin
/linitialisation des variables
nDistAppro=100 EI--- exerciced
trApproz={0,0,-nDistAppro,0,0,0} =+ flange
cls() - tPince
userPage() [ world
put("Entrez le nombre de cycles : ") oy, pC
get(nNbCycles) 40 ph
put(nNbCycles) el Dy
taskCreate "robot", 100, robot() Hl-gB joint
end b % Depart
= mdesc
PROGRAMME robot) i e mA apide
begin e mLest
open(tPince) b boal
resetMotion(jDepart) =34 num
----- nTpzCycle
for nCompteur= 1to nNbCycles &= nibCycle
nDebut=clock0 i e nCompteur
callechange) b= ab  stiing
waitEndMove() e @ config
=4
nFin=clock() - A ppros
put("Temps du cycle™ b= oy Ein
put(nCompteur) -1y dio
put:" e s sin
put(nFin-nDebut)
putin("s. ")
movej(jDepart,tPince,mMNomSpeed)
if io:fcy==true
return
endlIf
endFor
end
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PROGRAMME echange()

begin
io:Lampel=true
io:Lampe3=true

/I Prise piece en pA
movej(appro(pA,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)
movel(pA,tPince,mMNomSpeed)

close(tPince)

io:Lampel=false
movel(appro(pA,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)

/I Pose piece en pB
movej(appro(pB,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)
movel(pB,tPince,mNomSpeed)

open(tPince)

io:Lampe2=true
movel(appro(pB,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)

/I Prise piece en pC
movej(appro(pC,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)
movel(pC,tPince,MNomSpeed)

close(tPince)

io:Lampe3=false
movel(appro(pC,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)

/I Pose piece en pA
movej(appro(pA,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)
movel(pA,tPince,mMNomSpeed)

open(tPince)

io:Lampel=true
movel(appro(pA,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)

/I Prise piece en pB
movej(appro(pB,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)
movel(pB,tPince,mNomSpeed)
close(tPince)
io:Lampe2=false
movel(appro(pB,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)

/I Pose piece en pC

movej(appro(pC,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)

movel(pC,tPince,MNomSpeed)

open(tPince)

io:Lampe3=true

movel(appro(pC,trApproZ),tPince,mMNomSpeed)
end
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