Algorithmes : Ouvre Portail

1 Convention d’écriture pour transformer cet algo en code Arduino

AFFICHER « ouvrir » sera remplacé COMMANDER le moteur dans le sens ouverture
LIRE fdc_ouvert sera remplacé par variablel = lire le capteur fin de course portail ouverture

2 Version avec moteur et les fins de course, portail ouvert et portail fermé

I—FG NCTIONS_UTILISEES
¥ VARIABLES
—fdc_ouvert EST_DU_TYPE NOMBRE
—fdc_ferme EST_DU_TYPE NOMBRE
¥ DEBUT_ALGORITHME
—AFFICHER "ouvrir"
—AFFICHER "fdc=Ffin de course"
—AFFICHER "ouverture-fermekture-sansBarrierelR"
¥ TANT_QUE (fdc_ouvert!=1) FAIRE
DEBUT_TANT_QUE
AFFICHER "ouverture"
LIRE fdc_ouvert
FIN_TANT_QUE
—AFFICHER "arrét"
— AFFICHER "Fermeture”
¥ TANT_QUE (Fdc_Ferme!=1) FAIRE
DEBUT_TANT_QUE
AFFICHER "fFermeture"
LIRE fdc_ferme
FIN_TANT_QUE
— AFFICHER "arrét"
—|FIN_ALGORITHME

Algorithmes : Ouvre Portail.odt 1/2




3 Version avec moteur et les fins de course et la barriére infra-rouge

|—FDNCTION S_UTILISEES
¥ VARIABLES
—fdc_ouvert EST_DU _TYPE NOMBRE
—fdc_ferme EST DU _TYPE NOMBRE
—b_IR EST DU _TYPE NOMBRE
¥ DEBEUT_ALGORITHME
—AFFICHER "ouvrir"
—AFFICHER "ouverture-fermeture-avecBarrierelR"
w TANT_QUE (Fdc_ouvert!=1) FAIRE
DEBUT_TANT_QUE
AFFICHER "ouverture"
LIRE fdc_ouvert
FIN_TANT_QUE
—AFFICHER "arrét"
—AFFICHER "Fermeture”
—b IR PREND_LA_VALEURO
—fdc_ouvert PREND_LA_VALEUR 0
¥ TANT_QUE (fdc_ferme!=1 ET b_IR!=1) FAIRE
-DEBUT_TANT_QUE
—AFFICHER "fermeture”
—LIRE fdc_ferme
—~LIREb IR
—FIN_TANT_QUE
w Sl (fdc_ferme==1) ALORS
—DEBUT_SI
—AFFICHER "arrét"
—FIN_SI
¥ SINON
|-DEBUT_SINON
w Sl (b IR==1) ALORS
—DEBUT_SI
—AFFICHER "arrét"
—AFFICHER "ouvrir"
¥ TANT_QUE (fdc_ouvert!=1) FAIRE
DEBUT_TANT_QUE
AFFICHER "ouverture”
LIRE fdc_ouvert
FIN_TANT_QUE
—FIN_SI
—FIN_SINON
— AFFICHER "arrét"
—FIN_ALGORITHME
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