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Programmation d'une
machine d'etat

* Rappel du probleme
* Recherche d'un algorithme

 Utilisation d'une variable d'état
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Start
Bas

Haut

Un programme inspire des systemes logiques

Systeme

combinatoire

DO QO

D1 Q1

Horloge

Avance

Recule
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void loop(){

J

// Lit les valeurs des entrées :
Start = digitalRead(StartPin);
Bas = digitalRead(BasPin);

Haut = digitalRead(HautPin);

/[ Calcule le nouvel état :

AvancePlus = (Start && !'Recule && !Avance) ||
(!Bas && IRecule && Avance);

ReculePlus = (Bas && !'Recule && Avance) ||
(Haut && Recule && !Avance);

/[ Enregistre le nouvel etat :
Avance = AvancePlus;
Recule = ReculePlus;

// Active les sorties :

digitalWrite(AvancePin, Avance);
digital\Write(ReculePin, Recule);
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Haut \tart

Montée Descente
1 0 0 1
Bas

Graphe d'état E— Organigramme ?
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Rec=0 Av=0

Arret N
Start -~ Arret
Haut \tart
Rec=0 Av=1
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1 0 0 1
Bas

Graphe d'etat —>
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Structures disponibles :

Y {
Test
Test

Instruction
Y

A Y A Y Y

Instruction
Instruction Test
\/ Y

Boucles : while do...while Test: |If
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\

Rec=0 Av=0

%

Rec=0 Av=1

%

Rec=1 Av=0

%

—> Programme en C ?
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Rec=0 Av=0 Wh||e (1) {
Av = 0; Rec = 0;
while (Start) {

%

}
Rec=0 Av=1 AV — 1,&(: — O,
| Y ) while (Bas) {
< }
Av = 0: Rec = 1;
Rec=1 Av=0 while (Haut) {
}

%
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while (1) { while (1) {

Av = 0; Rec = 0; Av(0); Rec(0);

\}Nhile (Start) { while (!Start()) {
}

Av = 1; Rec = 0; Av(1); Rec(0);

while (Bas) { e = while (!Bas()) {

} }

Av = 0; Rec = 1; Av(0); Rec(1);

while (Haut) { while ('Haut()) {

} }
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while (1) { #define PinAv P10
Av(0); Rec(0); #define PinStart P1_3
while (IStart()) {
} void Av(int val) {
Av(1); Rec(0); digitalWrite(PinAv, val) ;
while (!Bas()) { !
}
Av(0); Rec(1); int Start() {
while (IHaut()) { return !digitalRead (PinStart) ;
} }
}
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#define
#define
#define
#define
#define

vold Av (

P1nAv P1 0
P1nRec P1 ©
P1nStart P1 3
P1nBas P1 4

P1nHaut P1 5

val) {

vold Rec( val) {

Start() {return !
Bas() {return !
Haut() {return !

(P1nAv, val);}
(P1nRec, val);}

(P1nStart);}
(P1nBas) ; }
(P1nHaut) ; }

}

maln

| - )
] ] [
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() A

WDTCTL = WDTPW | WDTHOLD;

(P1nAv, OUTPUT):

(PinRec, OUTPUT);
(PinStart, INPUT PULLUP);
(PinBas, INPUT PULLUP):
(PinHaut, INPUT PULLUP);

while (1) {
Av(0); Rec(0);
while (!'Start()) {
}
Av(1l); Rec(0);
while (!Bas()) {
}
Av(0): Rec(1l):
while (!'Haut()) {
) }
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C'est difficile !

* Pour un graphe d'état complique,
le passage a un algorithme, puis a
un programme, est fastidieux.

 Utilisation d'une variable d'etat :
iImiter le graphe d'état !
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Arrét
00
Haut &tart

Monteée | Descente
10 0 1
Bas

Graphe d'etat —> Programme
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enum {arret, descente, montee};

int main() {

Arrét L
Int etat = arret;

0 0
Haut ktart Whlle (1) {
if (etat == arret) ...

Monteée | Descente
to Bas 0 1 if (etat == descente) ...

If (etat == montee) ...

Graphe d'etat )

Comprendre les Microcontréleurs | Programmation d'une machines d'état | 2013



Gerer Ies snrtles selon I etat ECOLE POLYTECHNIQUE
FEDERALE DE LAUSANNE

enum {arret, descente, montee};

int main() {

Int etat = arret;
Haut ktart Whlle (1) {

Montée \ < Descente If (etat —— deSCente) {
10 Bas 01 Av(0); Rec(1);

Graphe d'état -
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enum {arret, descente, montee};

int main) {

Int etat = arret;
Haut ktart Whlle (1) {
- if (etat == descente) {
ro Bas 0 1 AV(O) : ReC(1) :
it (Bas()) {
etat = montee ;

b

Graphe d'etat }
}
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Utilisation de Ia structure switch...case ol
while (1) {
switch (etat) {
0 case arret : Av(0); Rec(0);
- I if (Start()) { etat=descente,; }
break;
@ case descente : Av(1); Rec(0);
- I if (Bas()) { etat=montee; }
break;
@ case montee : Av(0); Rec(1);
o T if (Haut()) { etat=arret; }
| break;
}

break permet de sortir d'une structure
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void Av( val) { (PinAv, val);} etat = arret;
void Rec( val) { (PinRec, val):} whilg (1) {
Start() {return ! (PinStart);} | switch (etat) {

case arret : Av(0): Rec(0);

Bas() {return ! (P1nBas); } - _ .
Haut() {return ! (PinHaut); } ;i;:i?rt()) { etat=descente; }
enum {arret, descente, montee}; case de;centee: Av(1l); Rec(0):;
main () { if (Bas()) { etat=montee; }
WDTCTL = WDTPW | WDTHOLD; break:
(PinAv, OUTPUT) ; case montee : Av(0): Rec(1);
(P1nRec, OUTPUT) ; 1f (Haut()) { etat=arret; }
(PinStart, INPUT PULLUP); break:
(PinBas, INPUT PULLUP); }
(PinHaut, INPUT PULLUP); )
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Programmation d'une
machine d'etat

* Recherche d'un algorithme
pas facile...

 Utilisation d'une variable d'état :
methode générale
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