Projet Baccalauréat 2006 Robot de transport optoguidé

Fiche Resource :INTERFACE de DEVELOPPEMENT (IDE)
"MPLAB, PICClite et ICProg"

MPLAB © Microchip @ http://www.microchip.com

PIC C lite © HighTec @ http://www.htsoft.com

ICProg © BonnyGijzen @ http:/www.ic-prog.com

Fonctionnalité : I’outil permet de réaliser ...

® ] ’édition des fichiers sources assembleur ou C.

® [a maitrise de la chaine de production logicielle : compilation, édition de liens,
production du code exécutable.

® [ a gestion des outils de téléchargement des microcontroleurs cibles.(MPLAB non
utilisé, ICProg utilisé)

® [asimulation du programme.

Objectif spécifique : 1'éléve devra étre capable de. ..

e Lancer un fichier projet existant et pré configuré.
Utiliser I’éditeur.

Lancer I’exécution de la chaine de production.

Récupérer les fichiers de listage et de transfert, au sein de I’IDE ou dans 1’arborescence
du PC.

® T¢lécharger les programmes dans le microcontrdleur.

Pré-requis :

¢ Informatique :
» Minimum B2I.
e Electronique :
» Notions de base sur les microcontroleurs utilisés : PIC12F629 et
PIC16F8S8.
» Notions de base sur la chaine de production logicielle vers un
microcontroleur cible.
» Notions de base sur ’assembleur utilisé.
» Notions de base sur C.

INSTALLATION des LOGICIELS:

e Récupérer les logiciels pour PC :
» sur le CDROM.
ou

» sur les sites des firmes, prendre la derniére version stable.

e [Installer les logiciels (voir annexes):
» installer d’abord la suite MPLAB, accepter la configuration par défaut.
» Installer ensuite PIC C lite, accepter la configuration par défaut et la

configuration automatique de MPLAB par PIC C lite.

» Installer ICProg.
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Projet Baccalauréat 2006 Robot de transport optoguidé

e Lancer MPLAB
e Quvrir par Project/Open ...
PLAB ID
File Edit igw Debugger  Programmer  Tools  Configure  Window  Help
J O Ll | Project Wizard. ., J e =
Mew, ..
0 Close 3
P Set Active Project »
Buid " Ve Cuickbuild {na . asmi file)
Clean
EBuild Options. .. 3
Find in Project Files, ..
Save Project
Save Project As...
Add Files ko Project, ..
Remove File From Project »
Select Language Toolsuite. ..
Set Language Tool Locations. ..
Wersion Contral,..
e ... etlaboite de dialogue standard, le fichier projet fourni (ici un projet C spaguetti.mcp).
Fegarder dans : |@ NewdBalpha_5 V‘J _?‘ - v

spaguetti.mcp

Mom du fichier : || | L Ourrie ]

Fichiers de type : | MPLAE IDE Fraject Files ["mcp) ~| [ A |

Ce projet est configuré pour le travail demandé. Certains paramétres peuvent sembler erronés (ex :
type de microprocesseur) pourtant ce sont bien ceux nécessaires !
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Projet Baccalauréat 2006 Robot de transport optoguidé

e [’environnement se présente sous la forme de plusieurs fenétres filles

% MPLAB IDE v7.11

File Edit VYiew Project Debugger Programmer Tools Configure  ‘Window Help

J Checksum: 0x31ae

M spaguetti.mcw E”E”Xl -4C:\...\vil=ss=.c
= spaguettimcp
: Source Files

i

witesse h

HA

= Header Files
b finclude "gen.h"

en.h

fdefine VITMROEOT ( (REDUCTEUR * 1000 / (214 * DIL ROUE)}
£ en tour/sec woteur

fdefine MAXT Tl £0000 // periode max de T1

/fGlobal Variable Declarations
Object Files ) )
Library Files #f bits vitesse
T
- Other Files fo )
L. vitesse.lst union flay_witesse

{

unsigned char flags;:

struct f_vit

{

unsigned Tpwm:1, T:1, acqT:l, sems:l, slow:l, z4:1, =5:

M Qutput

Wersior Cartrel | Find in Files |
Loaded CA\Documents and Settings\PhilippeiMes documentsiRobotz 008\robotpicZ 00BWACTUELNewdS\NORMAL |

| PICIGFBT7A Wi 0 Lzdcc

e Lafenétre .mcw affiche les fichiers pouvant étre édités dans I’IDE, au choix du programmeur.

bank 0 WR

= spaguettimow (2] B)K)

=l spaguetti.mcp
= Saurce Files

<o p2006.C

- srf04,c

~owitesse.C

[=)- Header Files

~gen.h

- mypic.h

- mypic16F8E8.h

- r2006,h

- srf04.h

- witesse,h

- Object Files

- Library Files

[=- Other Files
Levibesse.lst
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e La fenétre Output affiche les actions réalisées et leurs messages.

M= E3

Build |Versi0n Contral | Find in Files
Loaded CADocuments and Settings\Fhilippe\hMes documents\RobotZ2006\robotpic20068ACT UELNewd S\NORMAL »

||

e Les autres fenétres permettent 1’édition.

M C:\... \witesse.c k |:| |E| ['5__<|

-III'*

BEOEQT BAC Z0O0& t
w x.ﬂ

zas04 704 —
Module witesse. O

*F

#include "witesze k"

void Init0 Vopto (gstruct witwmoteur *pvaptol
{

pwopto-scpb=pvopto->cptT1l=0;
pwopto->1lastT1=TMER1 ;

propto-smesures=0;

propto-smesure=0;
(Fpvopto) . wvitmot £lyg. flags=0;

}

void Init0 Vitesse iwoid)

{

mFwmwnad rrai b reat A Taerreand -

€| i) >

b

L’éditeur est classique avec coloration syntaxique. Les icOnes outils et menus déroulants standard y
sont implantés.

Apres intervention du programmeur sur les fichiers sources ou d’en-téte (.4 pour header)
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¢ Le lancement de la chaine de production logicielle (compilation->linkage-> ...etc.) se fait par
Project/Build All

Project Wizard...

Mew...

Open...

Close 4
Set Active Project 4
Clean

IMake g F10

Build Cptions. .. 4

Find in Project Files. .

Save Project

Save Project As...

Add Files to Project...

Remove File From Project 4

Select Language Toolsuite, .
Set Language Tool Locations. ..
Wersion Control...

e La chaine fait son travail et annonce le résultat dans la fenétre Output.
Exemple sans erreurs :

M OQutput

Build |Versinn Control | Find in Files

int=zave REegisters =aved on interrupt $006F — $006F ~
temp Temporary RAM data $0070 — $0078 [
int=zave Fegisterzs =aved on interrupt s0079 — s0079
int=ave_[ Fegisters =aved on interrupt 0074 — 50074
int=zave FEegi=sters =awved on interrupt $007B — $007B
int=zave FEegi=sters =awved on interrupt $007C — $007C
int=zave Fegisterzs =aved on interrupt s007D — $007D
rh==_1 Banlk 1 RAM wvariables S00A0 — 500C8
rhit_0 Banl 0 bit wariable= $0100 - $0101
config Tzer-programmed CONFIG hits $2007 — $2008
idloc Tzer-programmed ID locations s2000 — $2003

Hemory Uzage Map:

Frogram RO 0000 — 0203 =02D4 724) words
Frogram RO 04BC — s07FF s0344 836) words
30618 ( 15600 words total Program ROH

Banl. 0 RaM 50021 — s007D  s005D
Banl. 1 RaM S0040 — s00CE  s0029

{ bytes total Bank 0 RAH
{
Banl 0 Bits 50100 - $0101  so0002
i
{

3}

1) bytes total Banlk 1 RAH

2) bit= total Bank 0 Bits
Config Data $2007 - 2008 s0002 27
ID Location= $2000 — $2003 s0004 43

words total Config Data
words total ID Locations

Frogram =statistics:

Total ROM used 1560 words (76.2%)
Total RAM u=ed 135 byte=s (76.7%)

Loaded C\Documents and SettingsiPhilippeiMes documentsiyRobot2006\robotpic2006WACTUELNewd BN ORMALY
BUILD SUCCEEDED: Tue Mow 08 15:14:08 2005

|
oA
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Exemples avec erreurs (les erreurs sont référencées

Build |Versi0n Contral | Find in Files

Clean: Deleted file "spaguetti.cof". ~
Clean: Done.

Executing: "CAPICCLITEVBINVPICL EXE" -C-E"vitesse.coe" "witesse.c" -0"vitesse.oh)" -Zg4 -0 -ASMLIST -Q -MPLAB -16F877A

Error[000] CADocuments and Settings\FhilippeiMes documentsiRobot2008yrobotpic20064ACTUEL\NewdBNORMALMewdBalpha_Switesse.c 8
Halting build on first failure as requested.

BUILD FAILED: Tue Mow 08 15:25:04 2005

1

|
v

Si « BUILD SUCCEEDED » alors les fichiers ont bien été fabriqués et 1’on va pouvoir disposer
d’un fichier ???.hex pour la cible ou ??? est le nom du fichier projet .

e Un fichier de listage mixte (C, assembleur et code) étant généré, on peut vouloir I’examiner

M C:\...\vitesse. Ist (= |r5_(|
ZE ;  _pwopto assigned to ?a Tnit0_WoptotO v
27 0ooo _Inicl_Woptoipwopto set ta_InitO_Wopto =
28 ;_pwopto stored from w
23 00D7 0183 clrf 3 ;select bank 0O
30 00Ds 00D4 o ?a Initl_Wopto _
31 switesse .o 13: prvopto-Fopb=pvopto-=cptTl=0;

32 00D 3E0Z addlw =4

33 0004 0084 morrE 4

34 O00ODE 1383 beof 3,7

35 00pC 0180 clrf a

26 000D OAL4 incf Fa_Initd_Wopto,w

37 O0ODE 0054 o 4

38 O00DF 0180 clrf u]

39 ;witesse.c: l4: pvopto-=lastT1=THMRIL;

40 Q0QO0OE0 02L4 morf Pa_Initd_Wopto, w

41 O00El1 3E04 addlw 4

42 O00EZ 0054 o 4

43 O00E3 0OS0E morE 14 ;wolatile

44 00E4 0080 o a

45 00ES 0&S54 incf L]

46 O00E&s 0OS0F morE 15, w ;wolatile

47 00E7 0080 morrE o

48 ;witesse.c: 15: pvopto-rmesures=0;

43 O00ES 08554 movE ?a Inicld_Wopto,w

£0 O00EZ 3E08 addlw g8

£1 O00EA 0054 o 4

5Z O00EE 0180 clrf u]

£3 O00EC 0OAS4 incf 4

E4 OQOED 0Ol80 clrf o

£S5 O00OEE 0OAS4 incf 4

L& O00OEF 0180 clrf a

£7 O00OF0 0AS4 incf 4

£8 O00F1 0180 clrf a

53 switesse.c: 16: prvopbto-Fmesure=0;

&0 O00FZ 08554 movE ?a Inicld_Wopto,w

&1 O00F3 3EOC addlw 12

&2 00F4 00354 o 4 b
< | >
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UTILISATION ICPROG

Un programmateur compatible ICProg doit étre relié au PC.
Le programmateur est relié a la carte UC du robot (cette carte UC est déconnectée du robot ) avec
un cable compatible en vu d’une programmation in sifu.
Cette fiche ressource est ciblée vers le programmateur fourni avec le jeu de cartes du robot.

¢ *YVY VYV

Lancer ICPROG.

Un jeu de menus déroulants et des icones auto explicatives apparait, vérifier le processeur cible.

Buffer

Sektings

Command  Toals

IC-Prog 1.05D - Prototype Programmer
Fil=  Edit

A

View Help

G -H T %%Ces | B0

Address - Program Code

0000: 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3JFFF 3FFF
000&: 3JIFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0010: 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
001&: 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0020: 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0028: 3JIFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0030: 3JIFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0038: 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0040: 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
004&: 3JIFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3JFFF 3FFF
00530: 3JIFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0058: 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
Address - Eepram Data

D000: FF FF FF FF FF F¥ FF FF $yyyvvvy

0D00&: FF FF FF FF FF FF¥ FF FF  $yyyyvvy

0010: FF FF FF FF FF FF¥ FF FF irryngy

D01&: FF FF FF FF FF FF FF FF inAAynny

0020: FF FF FF FF FF FF¥ FF FF iy

0D028: FF FF FF FF FF FF¥ FF FF $yyyyvvy

0D030: FF FF FF FF FF FF FF FF gy

D038: FF FF FF FF FF FF FF FF inAAynny

Configuration
Oscillator:

ExtRC CLKOUT
Code Protect:

CP OFF hd
Wirite: Enakble:

WRT OFF -
Fuses:

v wWDT

[~ PWET

[V MCLR

[v BODEM

[v LwP

[~ CPD

[ DEBUGGER

[ CCPhX
Checksum D Walue
3002 FFFF
Config word | 3FFFh

Buffer 1 | Buffer 2 | Buffer 3 | Buffer 4 | Butfer 5 |

El Cheapo Programmet on LPT1

Device: PIC 16F8S (134)

Mom du fichier :

Fichiers de type :

Charger le fichier .hex voulu par

Quvrir

X

W

| 5 Mini

Regarder dans

B save
|ﬂ saveph

|ﬂ spaguetki

et la boite de dialogue standard

=« & e E-

==

|IH><B files [* hew." 3.7 sxh)

P

j Anrnuler

Dossier Ressources

IDE

page 7/7



Projet Baccalauréat 2006 Robot de transport optoguidé

e Effacer la cible par en suivant les dialogues intuitifs.

-
e  Programmer le processeur cible par en suivant les dialogues intuitifs.
Si échec, réessayer.

Si nouvel échec, demander conseil et essayer de régler les délais de programmation par
Touche F3 et réglage de /0O Delay(xx) dans la boite de dialogue

Hardware settings k E|
Interface
Programmer: .
— . J {* Direct 110
-
| eapo Programmer T i
Ports Communication
s LPT1 I Invert Data Out
i [v Irvvert Data In
i [ Invert Clock
i [ Invert MCLR
MO Delay (15) [ Invert w2
[ ™
= Ll
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ANNEXES

INSTALLATION MPLAB

INSTALLATION ICPROG
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