Manuel de FLOWCODE PICetPICet ...

| ) INTRODUCTION

1) Présentation de flowcode :

Il utilise le standard international des symboles d'organigrammes | SO5807.
Il permet d'enfouir du code C ou de |'assembleur sous forme de macro.
Il supporte :

le paramétrage du Timer O,

le paramétrage des convertisseurs A/N 10 hits,

le paramétrage des interruptions INT, PORTB4-B7 et Timer O.

2) Les processeurs reconnus par Flowcode sont:

16C62,16C620,16C621,16C622,16C63,16C64,16C65,
16C65A,16C66,16C67,16C71,16C6710,16C712,16C716,
16C72,16C73,16C74,16C76,16C77,16CE623,16CE624,
16CE625,16C627,16C628,16F84,16F870,16F871,16F872,
16F873,16F874,16F876,16F877.

3) Choix delacible PIC pour développer votre algorigramme

La premiére étape consiste a choisir un microcontroleur PIC parmi laliste disponible ci-dessous en fonction des

besoins de I application.

Choizir le PIC & programmer

Sélectionner le PIC cible :

1 Fichier Edition  Affichage
; Nowveau

Duperir...

Fermner

Enreqistrer

Enregistrer zous...

Irmnprirner. ..
Apercy avant impression
Mize en page. .

ﬂ )4 I Annuler |

PIC & programmer...
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Manuel de FLOWCODE

I1) VARIABLE ET CALCULS

PICetPICet ...

&

ichier

1 Création de variables et calculs avec des variables
Les variables utilisées par flowcode sont des octets positifs uniquement.

. — ( pesur )
Iﬁ_ Fichier  Ed 5) Operfaz un qllqge- H—.T,--'
: — glissé pour insérer ~ak:
D& HE| une formule de I:I Sy
—— calcul B4 :
o7 | e 6) Double cliquez sur / % IrkerrLpon
: le symbole pour INT Aiftarisa REDANT
fﬁ" rédiger I’ équation
! b Baolgle
D:ﬂ Ej‘ | Tantquet
&£l [—y*
: Pour créer lavariable « ALARME »
®
= .
s 1) Cliquez sur
I]:,L.ll 1 Ajouter Variable. . |
lél‘ré 2) Cliquez sur
Utiiser Yariable |
i 3) Puissur
4) Initidisez lavariable en écrivant :
ALARME=0

2 Création del’agorithme : utilisation des entrées/sorties

F
W

Texte explicatif

Sélection dela
variable dont le
contenu sera
écrit sur le port
sélectionné.

':R @ N, Beddla infinia Propriétés : Entrée
R
CR RENERETEE I rtrée lectue de FED
D:ﬂ - \__ Y ariable: IF'A j Yaridbles... I
el S Eniréa lecture da PED -
<:>' . . EnJ FEE_.: Eb o POET A Port: IPDHT A = Choix du port
2 | ’ en entrée
2 Sl e glr PORTE —Entrée depuis : |
(&) oy Fh-= PORT B :
l.-_-"-_\l = © Bitunique: [0 Lecture de 1 bit
I]:'L_ll 1 & Part:
E3l s | sk 7 g
\ / % | ) e e s ) i
@ | /
O ) Lecture d’ un groupe de [ ok | e
 —, bit par masquage
Letravail est identique pour un port en sortie. || est cependant
possible d' affecter directement une valeur aun port.
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Manuel de FLOWCODE PICetPICE ...

[11) STRUCTURE ALTERNATIVE

1 Structure aternative compléte

G Bokin Ed
Ded
th &
i T Enings poits k
$ a8 { EMTREE ,_:r._,_\ .;,E ,.:' e .
= I | Cordtian Condition a
¢—:_-¢- e PR définir

PA=2

F
e F 7
i
b \

&
&=
‘:J'-" -ﬂ- R | s |
m Juoere S RORERE fsoere ) TRERY W= Ysistise |
:: Iivrses D £ B T
& i o] A |
Liste des opérateurs conditionnels
() - Parenthéses.
= - Egal a
<> - Différent de.
+,-,%, 1 - Addition, Soustraction, Multiplication, Division
MOD - Modulo.
<, <=, >, >= - Plus petit que, Plus petit ou égal &, Plus grand que, Plus

grand ou égal a.

>> << - Décalage a droite, décalage a gauche
NOT, AND, OR, - NON, ET, OU, OU Exclusif
XOR
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V) STRUCTURE ITERATIVE

1 Structureitérative Tant que ... faire

ML Fohier Ed Ecriture de la condition et dans|’exemple: 1

_| D = "._ EET _.Z Il est possible d' utiliser des expressions conditionnelles : A<>2, C=0
o e ; , Bouda

E:-_'J m TR

e ‘enree [

L i Tank que : |1 z

& Sy i;"' Sk TE

|:3‘|'.':'ﬁ' _ e ~ Tester la boucle -

[;u 1 ................................ & auDéb

i I — R 3l Fin\

i 3 :

2] o _?I QK. Annuler

Possihilité de mettre le test avant ou aprés le traitement

Liste des opérateurs conditionnels

() - Parenthéses.

= - Ega a

<> - Différent de.

+,-,%, 1 - Addition, Soustraction, Multiplication, Division

MOD - Modulo.

<, <=, >, >= - Plus petit que, Plus petit ou égal &, Plus grand que, Plus

grand ou égal a.

>> << - Décalage a droite, décalage a gauche
NOT, AND, OR, - NON, ET, OU, OU Exclusif
XOR
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Manuel de FLOWCODE PICetPICE ...

V) Interruptions

1 Lesinterruptions

" Démasquage de I’ interruption
Bctie Ed -
| DeH y ke ) .

= Source de interruption :
42 e Débordement TIMER 0
firr i I ionsationn . Front montant sur RBO/INT
m EL : o Changement d éat sur PB4-PB7
£ - " Intenmuption inhibée
e Source [Re0ANT =z =l
=l lt'a Macro appelée : |INTEHHUPT_HBDINT
E:} ‘ = Barametiesdelinterptiom Timer = i
|:|] itesse derieges  SEYESNIH . . L.
&g : Nom de la macro d'interruption qu'il

I | B Prédiviseur: |2 faudra utiliser pour effectuer le traitement

t Ve Fréauence T I’interruption sélectionnée.

Pour rédiger votre macro d'IT, il faut ensuite aller dans le menu MACRO puis

Edition/Suppression, sélectionner la macro déja créée par FLOWCODE qui correspond a votre interruption et
enfin |’ éditer.

Editer/Supprimer une Macro E
Macro Exécuter  Fengtre  Aide Chioizir la macro

Houvelle...
Editic
Diescription...
Exporter...

Ctrl+p

INTERRUPT PORTE
INTERRLPT HBOINT

INTERRLPT THRD
MIS_ 1 Pa
MISE_1_PB

Raz PA

i I Editer I Supprimer Teminer

Impaorter...
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V1) STRUCTURE GLOBALE D’UN ALGORIGRAMME
LES MACROS

1 Lesmacros utilisateurs
Une macro a pour objectif de regrouper dans un méme bloc une partie de I’ algorigramme.
Elles seront donc trés utilisées pour améliorer lalisibilité des algorigrammes et surtout de I’ algorigramme

principal.
i Fiokier Ed - geapon d' une nouvelle macro : Choisir
Ijl = E N Y, I’ option Nouvelle depuis le menu Macro .
I_. EEe - _~"0ul Flowcode vous demandera un nom pour
oo & cette nouvelle macro.
bl
E":l E. Apped duna Macm Appal d ue Macro
e FELB CIRAMGE_CLIGH MouseleMaza, | DF&Edis J|:
= . ' . | #ap arn v
= |'|_ s Cliquez sur OK& Editer pour réfliger votre
B / macros
-
E:l A Dulie pimen - (velage e [eams s
0 . el Rl
i -
e &
o & c
i e
b nipec
o' Cakul
- TEST_CLIGH = TEST_CLUGHA
al
{1 1] = = R N
- : LI -2 E
[1a]
'.'\C_‘EIZ"H’."":" Sl
Wi ]

2 Lesmacros prédéfinies
2.8) Deux types de macros prédéfinies
Les macros prédéfinies par FLOWCODE permettent :
d utiliser desinterruptions, le nom de la macro est défini par FLOWCODE, mais vous pouvez en
rédiger le contenu .
o utiliser les composants complexes a savoir I afficheur aled 1 segment =, 4 segments&, |’ afficheur
LCD, |e générateur de tension analogique continu 0-5V 4. Cependant ces 4 macros sont uniquement
paramétrables vous ne pouvez donc pas modifier les algorigrammes de ces macros.
Attention il faut d’abord créer le composant complexe avant de pouvoir paramétrer la macro correspondante.

Frogmifit iz - Mamm

Hom & affcher = [2ppel dune Mecra
B Fichies Ed 1 ek L i o e sk -

D=d Etape 3
oo Choix d'une macro
Etape 1 rédéfnie

& Création du composant E P

[,:,] & Mazn:

& B }_
@

@ 5: Etape 5

L 1 110 Paramétragede [ ‘wishisi.. |
s e R lamacro

A~ — )

'une Macro
Etape 2 e 7 el ST OF | o
Insertion de la _I : | l =

macro
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V1) STRUCTURE GLOBALE D’UN ALGORIGRAMME
LES MACROS

2.b) Exemple d' utilisation d’ une macro prédéfinie pour gérer le CAN
Pour pouvoir utiliser le CAN, il faut :

1. Choisir un PIC qui soit équipé du périphérique C.A.N.

2. Cliquer sur pour activer le composant « générateur de tension anal ogique continue 0-5V ».

3. Choisir labroche sur laquelle se ferala conversion.

Specifier ki connemon du compoiaet

T —] s T
=l -

Suppiiner

Lt}
= Corcs 20 R
Yoia s ALCT 1P

La paka Terepaial e o8 conecherant oty

T Appel duna Macro
Ech_aDC

F fppels ure macio cpsobous 555

Paphaigua: Macra

| Lire_kbCn
Lirm_rod?S

Posmmisies ©

i paraETe e st redessars o sppele ol e,

| ‘Wbl

5. Lirelerésultat delaconversion avec deux macros «Lire 1sh01 » et « Lire_msbh29 »
e

{ ceeur ) Hosisavte: [ FTENERIIE Lire |sh01

e T ™ dopele e veon sblae: Lit les deux bits de poids faible de la valeur sur 10 hits et

A e Mecran Qo les stocke dans une variable.
Ech_aDC
I

Lire_msh29
el KU MG 1 Kppule e ey o0 Lit les 8 bits de poids fort de la valeur sur 10 bits et les
s P v . Haca .

= rﬂ_ stocke dans une variable.
Anpsl duma Macnd
Lire_msokd

T Paarndiraz -
T B PR il & 00 0 O8RS ViID
I FH ] |
ks
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V1) STRUCTURE GLOBALE D’'UN ALGORIGRAMME
INSERTION DE CODE C OU ASSEMBLEUR

3 Insertion de code C ou code Assembleur

Il est possible d’ enfouir du code C ou assembleur dans des programmes Flowcode. Ce code ne
pourrapas étre simulé par Flowcode, le test (deboggage) de I’ algorigramme sera donc plus

1%

RGeS BER

difficile.
I
i s i Entres
i ;’f ENTEE,/ SO~ ronT B

D= J\ Condition
— 0C=1287
o g
gl. [
El
i ,::. ol CleCIAranan f2us Sur o Code T de arangs
% | CODEC | ot mstatus RROCOPEC | FEV TeaT Glion

5 | Pungprigtés - Code C
it’iii
A
i
f .}Ef [(FCOW_COMPTL == 130 || (P

FORTA = FORTA & DHCA

Remarque sur lavisibilité des macros et des variables entre |’ algorigramme, le C et I’ Assembleur :

Algorigramme/ Code C
Pour accéder aux variables Flowcode (ex : PA) , il faut rgjouter FCV_ (ex : FCV_PA)
Pour accéder aux macros Flowcode (ex : FEUX1) , il faut rgjouter FCM_ (ex : FCM_FEUX1())

Algorigramme / Code Assembleur
Il est possible d’ entrer des instructions assembleur dans la fenétre de Propriétés du code C.
asm

{
}

Pour accéder aux variables Flowcode (ex :PA) , il faut rgjouter FCV_ (ex: FCV_PA)
Pour accéder aux macros Flowcode (ex :FEUX1) , il faut rejouter  FCM_ (ex : _FCM_FEUX1)

; Entrer vos lignes d’ assembleur ici
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VII) SMULATION

cri

1 Visuaisation du composant PIC

Affichage Macio Exécuter Fenétre  Aide

v Buoite & outils Cormmandes 5= [ |
v Boite & outils Composants
v FIC ICEE ]
W WarEtlEs
v Bile desfppels
LComposants attachés 3
Entrees analogigues Raz Rad
RAZ RA0
Zoom 3
RAde TOCK] QSCACLEIN
v Bane doutis MELR 0SC2Z/CLKOUT
v Barre d'état
= Wz Widd
RBOVINT RBT
INT RB1 RBG
RBZ RBS
—

RB2 RB4

2 Utilisation des composants en entrée et sortie

a. Lescomposants les plus simples

. =
Les composants les plussimples sont lesleds! #, et boutons poussoirg/interrupteurs®=. 1ls peuvent
étre paramétrés en fonction de I’ application.

Attention utiliser uniquement ce bouton pour
supprimer un composant. Fermer cette fenétre par un
clic sur X ne supprime pas ce composant.

; Définit les connexions entre les ports du PIC et le ou
Al Supprime | les composants.

LConnexions. —

Proprigtés= I P -
b\‘ Définit le nombre d’ é éments du composant, sa
[Suitches) m couleur, ses caractéristiques ...

—O_:LO— B0 ;I

b. Lescomposants les plus complexes
Ils sont au nombre de 4 : I’ afficheur aled1 segment ==, 4 %gmentsﬂ, " afficheur LCDE‘%, le

générateur de tension analogique continu 0-5V 1 .

A chacun de ces composants est associ ée une macro qui doit étre paramétrée (cf Manuel de FLOWCODE
V1) STRUCTURE GLOBALE D’UN ALGORIGRAMME 2) LES MACROS PREDEFINIES).
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Manuel de FLOWCODE PICetPICet ...
VII) SMULATION

3 Simulation de I’ algorigramme
a) Configuration dela vitesse de simulation
Il faut d'abord configurer la vitesse de simulation dans le menu Exécuter / Vitesse d' horloge.
Séectionnez la vitesse de smulation « aussi vite que possible » .
Choisir lez vitesses d'horloge et de simulation

Yitezze dhorloge en He:

-
Witesse de Simulation en | Ausssi vite que possible g

Infarmation de Configuration

Cliquer sur le bouton Configurer pour accéder aus options

Configurer. .. |

_?I oK. I Annuler

b) Lancement/ suspension/ arrét dela simulation

= 1l W 5= EE Cette commande permet pas & pas, action aprés
action de simuler I’ algorigramme sauf les macr os
qui sont exécutéesd’un bloc.

(Raccourci clavier MAJ+ F8).

Pour lancer la simulation d'un organigramme,
sélectionner |’ option Exécuter/Continuer en
cliquant sur I'icone Exécuter

s Sélectionner Pause dansla Cette commande permet pas a pas, action apres
Taniauad simulation pour pouvoir vérifier la action de simuler I'algorigramme. Elle est idéale
valeur des variables pour mieux vérifier le fonctionnement de votre
. agorigramme et suivre lavaleur de vos variables.

Elle permet de simuler toutes les macros.
(raccourci clavier F8).

Arrét dela
simulation

¢) Pointsd'arrét
Il est possible de définir des points d'arrét qui vont permettre de stopper |e déroulement de la
simulation pour visualiser des variables puis de reprendre I’ exécution de I’ algorigramme ...
Avant de lancer lasimulation, il faut d’ abord sélectionner I’ éément de I’ algorigramme sur lequel
doit s arréter la simulation puis appu;l/er sur latouche FO.

arkqueLIRE_BOU

Canditian
[LIRE_BOUT ARD 4)

1 Condition
e [LIRE_BOUT AND 3]

= ;
e Qi

Pour relancer |e programmeil suffit de cliquer sur I’icone Exécuter
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VIII) COMPILATION ET TELECHARGEMENT VERSPIC

1 Paramétrage du mot de configuration du PIC : exemple du 16F870
Au fichier téléchargeable qui contient lesinstructions en langage machine, il faut ajouter un mot de configuration
qui va paramétrer le mode de fonctionnement du microcontr6leur. Ce mot de configuration précise en particulier
le type d' horloge, lagamme de fréquence de I’ horloge, I’ utilisation d’ un watchdog, la protection du
programme....

| Erécuter Fengtre  Aide . I I I S DS S e e s s e

e e F5 Elaborationdumotde | Configuration Options  sekectPiC device: | [16F370] ~

X o configuration en I
Gl o sélectionnant des cases  § guciatorty I Enabls watchelog timsr

Z i . 3
Paz & paz principal Shift + F3 z ; :
Glisperie = = LP Low speed crystal oscillator (32KHz - 200KHz) W Enable povwer-up timer I
SEHErHE = _ .
Roerhen St Es I e ®T Crystal oscillator (100KHz - 4hHz) I Enable code protection
- ™ HS High speed crystal oscilstor (40Hz - 20kHz) [~ Enable brown-out reset I

I~ Enable low voltage prog.

I I I I I I I d
I I I I I Config Bits:

& :||'|IZII|EIQE=... I {~ RC Resistor capacitor oscillstor

[ = 1
Configuration Yord:

Fréquence du
fg0=FOSCO
T T T P
Icfg1 3 cfgd cfgd cfal cfg2=wDTE
Chuoisr bee vilesses dbe  ge ol de simulalion I I I I I S S . g;gi:g\g"HTE
Wimrpe dhoriogs e He [TEOIOD Création automatique du EFSEZEEDEN
mot de configuration a cig7=LvP
partir des cases LPT port acdress: | 0x378 -] g;ggzgg
sélectionnées I~ Use delay value: !'3 g;g] ?j
™ ersion 1 compstiole [ lgnore HEX fuse dsta cfgl2=CF
cf gl 3=CP

ﬂ (13 | Cancel |

2 Compilation et téléchargement vers PIC

Lancer la compilation/assemblage/tél échargement par la commande « compiler vers PIC »

| Ewgouter  Fenétie  dide

E xecuter/Continuer B

b Faz a pas detaillé F8
Faz a pas principal Shift + F8

i
Sttt o

[ Witezze d'horloge. ..

Compiler

E Compiler vers ASH...
Options de compilation...

cri guide_flowcode.doc Page 11 sur 11




Manuel de PPP

Logiciel de téléchargement

PICetPICet ...

cri

1 Utilisation de PPP

[#e Help

3) téléchargement dans la mémoire programme du PIC

HEX cude\{ent:

2) Mot de configuration du microcontrdleur

1) Sélection du fichier atransférer (xxxx. hex)
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La chaine de dével oppement, ou implantation de votre PICetPICE ...
algorigramme dans la mémoire programme du PIC

char FCV_PB_0;
void main()

clear_bit (STATUS, RPO);
while( 1)
{

set_bit (STATUS, RPO);
FL OWCODE \ Sl bi (STATUS, RPO

= XXXX.fef

FCV_PB_0 = (PORTB & 0x01 == 0x01);

if (FCV_PB_0)

PORTB = PORTB & 0x7f | 0x80;
else

PORTB = PORTB & 0x7f;

| XXXX.C .

mainendloop: goto mainendloop;

| Bokitic ) E_S PB.c

E_S PB.fcf Cc2C

include "C:\PROGRA~1\MPLAB\P16F84.INC"

;Variables
i _FCV_PB_O equ 0x0c
H ORG 0

goto start__code
start__code
_main__code

bsf STATUS, RPO

moviw D'192"

movwf OPTION_REG

bef STATUS, RPO
label_0000

bsf STATUS, RPO

> MPASM movf TRISB, W

XXXX.asm

iorlw D'1'
C:/Program Files/mplab/p16F84.inc movwf TRISB
bcf STATUS, RPO

movf PORTB, W
andlw D'1*
sublw D'1*
moviw 1
btfss STATUS, Z
clrw
movwf _FCV_PB_0

xxxx.cod  XXxXX.er  xxxx.lst XXXX.hex bsf STATUS, RPO

movf TRISB, W E S PB.asm

PPP

:020000000628D0

Mot de configuration du PIC de 14 bits }

:080008000B1109008316C03042
:1000100081008312831606080138860083120608c1

Les bits sont :100020000139013C0130031D03018C0083160608D1
envoyésen :100030007F39860083120C080319232806087F39AC
sériedansla :10004000803886000A 2806087F3986000A 28272873
mémoire du p|c :00000001FF E_S_PBheX

Cartede
PIC développement
PIC
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