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DidelBot – Résumé a avoir sous la main
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	Les doubles LEDs en-dessus du poussoir donnent une indication de la charge de la batterie. 

Pour la recharge avec Bicha, mettre tous les interrupteurs à 1 (charge en 1-2 heures).
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Le DidelA l'enclenchement, un bip et un clignotement montrent que le logiciel attend des ordres. 

Poussoir à l'enclenchement ou ré-enclenchement: le programme en 16'10 s'exécute.

Démarrage normal: clignote des deux Leds, envoie +Rdy en série, surveille poussoir:

	1 action
	le logiciel attend le téléchargement d'un programme assembleur depuis SmileNG

	2 actions
	le robot démarre et évite les obstacles. Il ne tombe pas de la table grâce à ses capteurs regardant vers le bas

	3,4,5 actions
	le robot dessine un motif non modifiable (programmé en assembleur)

	6 actions
	le robot fait des aller-retours pour montrer qu'il sait changer de vitesse progressivement et qu'il ne dévie pas trop 


Ordres Hexo – Terminal ou programmation en VisualC VisualBasic etc.

	 G ≡ 0G
	Bip
	nG
	n=0 à 6 Autres bips

	H
	IR futur  DistHi/Low
	nnH
	

	I
	Lit le nombre de pas  restant high
	nnI
	Assigne la distance high sans démarrer

	J
	Lit la distance restante low
	nnJ
	Assigne la distance low et démarre

	K
	Lit la distance restante low
	nnK
	Assigne la distance low et tourne

	L
	Lit la distance low parcourue
	nnL
	Initialise la distance poids faible

	M
	Affiche le timer 20ms (diminue toutes les 20ms)
	nnM
	Initialise une valeur au timer 20ms

	N 
	Lit le registre de mode clignotement
	nnN
	Assigne le registre de mode clignotement

	O
	Lit le contenu de la variable sélectionnée par l'ordre I
	nnO
	Ecrit la variable (dangereux sauf pour les ports 5 à 8 et 85 à 88)

	P
	Lit vitesse moteur gauche
	nnP
	Lance vitesse moteur gauche

	Q
	Affiche la révision du programme
	nnQ
	idem

	R
	Affiche les 5 dist et 5 obscur
	nR
	Lit la distance 0R avant 1R gauche 2R dte ..

	S
	Lit vitesse moteur droit
	nnS
	Lance vitesse moteur droit

	T
	Lit l'angle
	nnT
	Assigne l'angle 

	U
	Lli la vitesse préparée
	nnU
	Prépare une vitesse pour I J K

	V
	Coupe (moteur libre)
	nnV
	nn Vitesse 0 à  16'28    0V bloque

	W
	Lit le mode
	nnW
	Assigne le mode (voir plus haut)

	X
	Lit la distance high parcourue
	nnX
	Initialise la distance poids fort

	Y
	Lance le chargement d'un programme
	0Y 1Y
	Désactive/active le HP

	Z ≡ 0Z
	
	0Z

1Z

2Z
	


Appel des facilités système en assembleur et C

Le fichier _Base.asi définit les adresses des routines et des variables, ainsi que quelques macroinstructions

Routines 

Les programmes téléchargés peuvent appeler les routines suivantes:

	Déclaration
	Appel
	Fonction
	In
	Out
	Mod

	_SndSer = 5
	Call _SndSer 
	Envoie en série  le contenu de W
	W
	_DataSnd=W
	W, _DataSnd

	_SndCR = 6
	Call _SdCR
	Evoie un CRLF
	W
	_DataSnd=W
	W, _DataSnd

	_SndHex = 7
	Call _SndHex
	Envoie en hexa le contenu de W
	
	_DataSnd=W
	W, _DataSnd

	_RecSer = 8
	Call _RecSer
	Met le code du caractère reçu dans W
	
	W =_DataRec
	W,_DataRec

	_RecHex = 9
	Call _RecHex
	Attend des car hexa terminés par un non hexa
	
	W, _DataRec
	W, _DataRec

	_Clignoini = 10
	Call _ClignoIni
	Clignote n+1 fois selon le contenu de W
	W = 0 à 7
	
	W etc

	_Delai100us = 11
	Call _Delai100us
	Attend 0-25,5ms
	W= 0 à 255
	
	

	_Delai20ms = 12
	Call _Delai20ms
	Attend 0-5,1s 
	W= 0 à 255
	
	

	_FlashRd = 13
	Call _FlashRd
	Lit l'EeProm
	voir doc
	
	

	_Joue = 14
	Call _Joue
	Interprete des notes codées
	W =adresse morceau
	
	

	_Trajet = 15 (16'F)
	Call _Trajet
	Interprete des déplacements codés
	W=adresse déplacement
	
	


Interruptions

Les programmes téléchargés peuvent mettre en route les tâches par interruption et travailler avec les variables:

	_Timer20ms = 16'40

_Timer1s
= 16'41

_DataSnd
=16'42

_DataRec 
= 16'43

_HexSnd 
= 16'44

_HexRec 
= 16'45

_Mode   
= 16'46

 _bHexoOn  = 0

 _bMotOn 
= 1

 _bDisOn  
= 2

 _bEclOn  
= 3

 _bAvance 
= 7
_TkBuz
= 16'47

_ModeCli
= 16'58

  _bCliLedG  = 5

  _bCliLedD  = 6

  _bCLigno   = 7

  _bCliFini  = 7

_Flag
= 16'59
	_VitD
= 16'50

_VitG
= 16'51

_AsdisLow
= 16'52

_AsdisHi 
= 16'53

_Distlow
= 16'54

_Disthi
= 16'55

_Angle
= 16'56


      bank 1
_LogObsCentre 
= 16'A0    16'20 

_LogObsDroite 

= 16'A1    16'21

_LogObsGauche 
= 16'A2    16'22  

_LogObsPisteD 
= 16'A3    16'23

_LogObsPisteG 
= 16'A4    16'24 

_LogDistCentre 
= 16'A5    16'25

_LogDistDroite 

= 16'A6    16'26

_LogDistGauche 
= 16'A7    16'27 

_LogDistPisteD 

= 16'A8    16'28

   _LogDistPisteG 
= 16'A9    16'29


Macros – liste complète dans _Base.asi

	Changement de banque

_Bank0to1  _Bank1to0 

_Bank0to2  _Bank2to0  

Interruptions

_Ion  _Ioff
	Tâches par interruption activées sélectivement 

_HexoOn

_StepOn



	Toujours activées si  _Ion

_Timer20ms =
16'40
Décompte toutes les 20ms si différent de zéro

_Timer1s =
16'41
Décompte toutes les 100μs si différent de zéro
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