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1 Bienvenue dans l'aide de COPA-DATA

TUTORIELS VIDEO DE ZENON.

Des exemples concrets de configurations de projets dans zenon sont disponibles sur notre chaine
YouTube (https://www.copadata.com/tutorial_menu). Les tutoriels sont regroupés par sujet et proposent
un apercu de I'utilisation des différents modules de zenon. Les tutoriels sont disponibles en anglais.

AIDE GENERALE

Si vous ne trouvez pas certaines informations dans ce chapitre de I'aide ou si vous souhaitez nous
suggeérer d'intégrer un complément d'information, veuillez nous contacter par e-mail :
documentation@copadata.com.

ASSISTANCE PROJET

Sivous avez besoin d'aide dans le cadre d'un projet, n'hésitez pas a adresser un e-mail a notre service
d'assistance : support@copadata.com

LICENCES ET MODULES

Si vous vous rendez compte que vous avez besoin de licences ou de modules supplémentaires,
veuillezcontacter I'equipe commerciale par e-mail : E-mail sales@copadata.com.

2 zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS

L'application zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS autorise la programmation d'objets LEGO
MINDSTORMS NXT and MINDSTORMS EV3 Brick. Les programmes sont créés dans zenon Logic et
exécutes sur le controleur LEGO avec straton. zenon Logic est I'environnement de programmation
conforme au standard IEC 61131-3 inclus dans zenon.

Ces instructions vous guideront tout au long de l'installation et la programmation de I'automatisation
d'un objet LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 ou MINDSTORMS EV3 EV3 Brick avec zenon. Seules les
informations relatives a I'utilisation de zenon Logic/straton sont contenues dans cette documentation.
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Vous trouverez des informations élémentaires concernant la programmation et le fonctionnement des
objets LEGO MINDSTORMS dans la documentation LEGO.

Tous les logiciels requis sont présents sur le support d'installation de zenon Science Package for LEGO
MINDSTORMS. Cette application ne contient aucun mateériel, composant ou controle de LEGO.

Pour configurer le matériel LEGO avec zenon, utilisez les logiciels suivants :
» zenon :logiciel de surveillance et de contréle contenant le zenon Logic intégré.

» Espace de travail zenon Logic : environnement de programmation des programmes s'exécutant
sur le firmware intégré straton.

P straton: Firmware du contréleur LEGO

Vous trouverez toutes les applications et informations requises sur le support d'installation. Elles doivent
également se trouver dans le dossier de zenon, sur votre ordinateur. Les dossiers les plus importants
sont les suivants :

»  FIRMWARE : ce dossier contient le firmware que vous pouvez charger sur votre contréleur
LEGO MINDSTORMS, a I'aide de I'outil LEGO Firmware Loader.

P  USB_DRIVER : ce dossier contient le fichier INF du driver USB-série.
¥ Information

LEGO, MINDSTORMS, NXT et EV3 sont des marques de commerce de la société
LEGO.
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3 zenon Science Package for Lego MINDSTORMS 2.0

L'application zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS 2.0 autorise la programmation d'objets
LEGO MINDSTORMS NXT 2.0. Les programmes sont créés dans zenon Logic et exécutés sur le
contréleur LEGO avec straton. zenon Logic est I'environnement de programmation conforme au
standard IEC 61131-3 inclus dans zenon.

3.1 Installation

Pour utiliser zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS, vous devez disposer des éléments
suivants :

P zenon, versions 7.00 SPO et ultérieures

» Firmware (a la page 8) du contréleur LEGO

Sivous avez déja installé zenon 7.00 ou une version ultérieure sur votre ordinateur, vous disposez déja
d'une licence d'utilisation de zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS. Si vous n'avez pas encore
installé zenon, installez la version de zenon fournie sur le support d'installation (a la page 7). Celle-ci
comporte une licence (a la page 7) d'utilisation limitée de LEGO MINDSTORMS 2.0.

3.1.1 Installation de zenon

Pour installer la version actuelle de zenon :
1. Connectez le support d'installation a 'ordinateur.
Si l'installation ne démarre pas automatiquement, sélectionnez start.exe.

Sélectionnez zenon 8.10:

oW

Suivez les instructions de I'assistant d'installation :

Remarque : si vous avez déja installé zenon version 7.00 ou une version ultérieure, aucune installation
n'est requise.

3.1.1.1 Licence de zenon Science Package

zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS 2.0 est inclus dans la licence standard de zenon. Si cette
version est installée sur un systeme non équipé de zenon, elle s'exécutera avec une licence de zenon
Science Package. Cette licence permet également de créeer et d'éditer des projets zenon dans les limites
des modules comportant une licence.

Cette licence contient :
P 128 variables
P Extended Trend Starter Edition
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v v v WV

Serveur d'archives, version Starter Edition
VBA
Module Workbench de zenon Logic

Le firmware straton

Remarque : cette licence comporte une durée d'exécution de 90 minutes. Editor doit ensuite étre
fermé, puis redémarré.

3.1.2 Projets de démonstration

Deux projets démo sont également disponibles en téléchargement sur le forum de COPA-DATA
(www.copadata.com/forums (http://www.copadata.com/forums)) :

4

MINDSTORMS_DEMO : fournit un apercu des capteurs et du contréleur. Utilisez ce projet pour
vous familiariser avec LEGO MINDSTORMS 2.0 et sa programmation.

LEGO_DEMO_SHOOTERBOT : un exemple de projet pour le modele Shooterbot. Vous pouvez
personnaliser ce projet selon vos besoins.

Chargez I'espace de travail contenant les deux projets dans zenon :

1.

2.

3.
4.

Cliquez avec le bouton droit sur I'espace de travail actuel.

Dans le menu contextuel de |'espace de travail, sélectionnez -> Restore backup... (Charger
sauvegarde...).

Accédez a la sauvegarde de I'espace de travail sur le support d'installation (*.wsb).

Sélectionnez le fichier, puis cliquez sur OK.

Pour ouvrir des projets :

1.

oW

3.1.3

Dans I'espace de travail, accédez au nceud zenon Logic (IEC 61131-3).
Sélectionnez le nceud en cliquant dessus avec le bouton gauche.
Sélectionnez le projet mindstorms.

Cliquez sur le symbole Ouvrir dans la barre d'outils, ou double-cliquez sur le projet pour I'ouvrir
dans 'espace de travail de zenon Logic.

Installation de firmware

Pour pouvoir utiliser votre systeme LEGO MINDSTORMS 2.0 avec zenon, vous devez charger le
firmware straton sur le contréleur. Ce chapitre vous indique comment :

»

Charger le firmware de straton sur le controleur
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»  Mettre a jour un firmware existant (a la page 10) de straton ou remplacer un firmware existant

»  Etablir une connexion USB (3 la page 11) avec le contréleur, & I'aide du driver USB de
COPA-DATA

»  Etablir une connexion Bluetooth (& la page 12) avec le contréleur

CHARGER LE FIRMWARE DE STRATON SUR LE CONTROLEUR

Pour charger le firmware de straton sur le contréleur LEGO MINDSTORMS NXT 2.0, vous devez utiliser
le logiciel LEGO MINDSTORMS NXT 2.0, fourni avec votre contréleur LEGO MINDSTORMS NXT 2.0.

A Attention

Si le contréleur comporte déja un firmware différent de celui fourni par LEGO,
veuillez procéder conformément aux indications de la section Utilisation de
firmwares existants (a la page 10).

Pour charger le firmware :
1. Démarrez le logiciel LEGO MINDSTORMS NXT 2.0.
2. Dans le menu TOOL (Outil), sélectionnez -> Update NXT Firmware.

3. Assurez-vous d'utiliser le format correct : *.rfw.
Si le suffixe de fichier est encore *.bin, changez-le en *.rfw.
Nom de fichier correct : STRATON_NXT_103_2011_08_10.rfw
Le fichier se trouve dans le répertoire d'installation, dans le dossier : AdditionalSoftware\Science
Package - Firmware\NXTZ2.

4. Cliquez sur le bouton Browse.

5. Sélectionnez le dossier contenant le firmware.

[5] Update NXT Fimware [

Last denanlsadud Firmuars: LEGO MINDSTORMS MIT Fimmwars v1.05

2D Crive s ——

5 avatatle Frmare s

J

Look IrdE1\NIT sratmn

l [ R— [ Torowse for Nic

Brograw

Locating NaT Erwparing 4T Boveroad

[ Cose
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6. Démarrez le controleur NXT.
Pour cela, appuyez sur le bouton orange.

7. Connectez le contréleur a I'ordinateur par le biais du port USB.

8. Cliquez sur le bouton Download (Télécharger) pour charger le firmware sur le contréleur.

[2]] Update NKT Firmware === Fenh
R —
Last dovmloaded firmware: LEGO MINDSTORMS KXT Frmwans w105
Wl D e upe: o= |
Vehice:
(5] Avatable Femae Fies * Quicks
Lok 1< WX sranon
N p |-
Progress
Lscating MOT Praguaring FOXT

Humanc

9. Débranchez le cable USB.

10. Le controleur démarre avec le firmware mis a jour.
¥ Information

Pour effectuer ultérieurement la mise a jour du firmware de straton ou pour
remplacer le firmware par un firmware LEGO, suivez les instructions fournies a la
section Utilisation de firmwares existants (a la page 10).

3.1.4 Utilisation de firmwares existants

Si-un firmware non fourni par LEGO est déja présent sur le contréleur, celui-ci doit étre configure en
Firmware-Load-Mode (mode de chargement de firmware) pour autoriser I'installation d'un autre
firmware. Ce mode est également nécessaire si le firmware de straton doit étre mis a jour ou le firmware
LEGO doit étre chargé a nouveau. Pour configurer le controleur en Firmware-Load-Mode (mode de
chargement de firmware) :

1. Pendant 5 secondes, jusqu’a ce que vous entendiez un "clic",

» appuyez sur le bouton de démarrage orange et
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2.

» le bouton Reset (Réinitialisation) situé a l'arriere de I'équipement.
Utilisez un objet pointu pour accéder au bouton Reset (Réinitialisation).

Mettez le controleur NXT sous tension en appuyant sur le bouton orange.

Le controleur NXT démarre en Firmware-Load-Mode (mode de chargement de firmware). Un
son régulier retentit.

Démarrez le télechargement du firmware souhaité.

Pour cela, vous devez établir une connexion USB (a la page 11) ou Bluetooth (a la page 12).
Pour établir une connexion USB avec zenon/straton, vous devez utiliser le driver de
COPA-DATA.

A Attention

Le Firmware-Load-Mode (mode de chargement de firmware) peut uniquement
étre fermé par le téléchargement d'un firmware.

3.1.4.1 Connexion USB sans firmware LEGO

Si le firmware appliqué n'est pas fourni par LEGO, le driver correspondant devra probablement étre
installé. Dans ce cas, le controleur USB n'est pas reconnu durant la connexion avec I'ordinateur. Pour
établir une connexion USB :

1.

S ok W N

Sélectionnez Panneau de configuration -> Systéeme -> Gestionnaire de périphériques.
Double-cliquez sur Périphérique inconnu.

Sur l'onglet Pilote, cliquez sur Mettre a jour le pilote.

La boite de dialogue de sélection du pilote (ou driver) s'affiche a I'écran.

Sélectionnez Search the computer for driver software (Rechercher un driver sur 'ordinateur).

Sélectionnez le dossier contenant le fichier Mindstorm_straton.inf.
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3.1.5 Etablissement d’'une connexion Bluetooth avec le contréleur

Un avertissement concernant le fabricant du driver s'affiche a I'écran.
Sélectionnez Install driver nevertheless (Installer le driver malgré tout).

Le périphérique peut maintenant communiquer par le biais du port USB.

Si l'ordinateur est équipé d'un port Bluetooth, la connexion avec le contréleur peut également étre
établie via Bluetooth. Pour configurer la fonction Bluetooth pour la connexion entre I'ordinateur et le
controleur :

1.

© © N o

Mettez le contréleur LEGO sous tension en appuyant sur le bouton orange.

Appuyez a nouveau sur le bouton orange.

Sélectionnez Settings en appuyant sur le bouton fléché gris clair.

Confirmez votre sélection en appuyant sur le bouton orange.

Accédez au menu des parametres Bluetooth en appuyant sur les boutons gris.

a) Activez la fonction Bluetooth.

b) Donnez un nom a la connexion Bluetooth.

¢) Définissez I'état de la connexion Bluetooth sur visible.

d) Quittez le menu Bluetooth en appuyant sur le bouton gris foncé.
Accédez au menu Connections (Connexions).

Sélectionnez I'option Bluetooth en appuyant sur les boutons gris.

Le contrdleur est désormais accessible via la connexion Bluetooth.
Ouvrez le gestionnaire de périphériques Bluetooth sur I'ordinateur.
a) Sélectionnez Ajout de périphérique.

b) Windows recherche alors les équipements Bluetooth visibles.

c) Selectionnez le contréleur MINDSTORMS NXT dans la liste, puis cliquez sur Suivant.
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d) Le contréleur MINDSTORM demande un mot de passe pour établir la connexion :
Nous vous recommandons d'utiliser 1234_. Confirmez le mot de passe en appuyant sur le
bouton orange.

e) Le mot de passe défini dans le contréleur MINDSTORMS 2.0 doit également étre saisi sur
I'ordinateur.

) Cliquez sur Suivant.
10. La connexion est établie et les drivers sont installés.

11. Double-cliquez sur I'équipement Bluetooth créé.
L'équipement installé et le port COM attribué a celui-ci sont affichés. Connectez 'espace de
travail de zenon Logic a ce port COM, ou connectez zenon au driver stratonNG.
Pour configurer le port :

a) Cliquez sur les propriétés.
b) Cliquez sur le bouton Avancé.

c) Modifiez le numéro de port en fonction de vos spécifications.

3.2 Créez une connexion entre zenon Logic et straton

Pour créer une connexion entre zenon Logic et straton :

1. Démarrez zenon. Le projet MINDSTORMS est ouvert.
Sivous souhaitez ouvrir un autre projet ou espace de travail, ouvrez I'espace de travail du
projet par le biais du menu contextuel de I'espace de travail.
Sivous souhaitez créer un nouveau projet :

a) Sélectionnez I'option de menu Fichier -> Nouveau projet.

a) Créez un nouveau projet zenon Logic en cliquant avec le bouton droit sur le nceud zenon
Logic et en sélectionnant ensuite, dans I'arborescence du projet, Nouveau projet zenon
Logic....

2. Ouvrez le projet zenon Logic en double-cliquant sur I'espace de travail.
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Dans I'espace de travail de zenon Logic, cliquez sur Outils -> Paramétres de

communication.

& Options...

Customize...

Generate Html Document...
Build Monitoring Application...
History...

%4 Globkal Binding Editor

g% Compare Project

|

OPC Client

425 IEC61850 Client

Goose Client

Communication Parameters...

Buntime Parameters >
Import...
Export...
Conwvert Program >

Automation Script...

La boite de dialogue Options contenant I'onglet Debug (Débogage) s'affiche, vous permettant

de configurer la connexion.

Cliquez sur le bouton ... pour ouvrir la boite de dialogue de parametres des communications

série.

Kemmunikationsparameter

" Ethemet TCP/P
IP Adresse:

Part:

+ Serielle Yerbindung
PC Part: Com1 -

Baudrate: 15200
Paritat: Keine -

Stoppbits:

S W

0K

Abbrechen

Hilfe

if
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6.

7. Vous configurerez ainsi la connexion entre zenon Logic et straton.

3.2.1 Ajout du driver NXT dans zenon Logic

Configurez les parametres de communication série pour le contréleur LEGO.
Remarque : dans cette boite de dialogue, seuls les ports COM 1a 4 peuvent étre

sélectionnes. Toutefois, sur I'onglet Debug (Débogage) de la boite de dialogue Options, vous

pouvez saisir le port COM directement dans le champ Paramétres de communication.

Optionen (=)
' Zielsystem | Runtime | Compder | Download Debug | Online Change | “C*14 ] *|
|c:\ProgramData\COPA DATA\SQL2008R2\ac 39 lied- A73-dcebbdda-eeT: ~ |

Kommunikationsparameter
i -]
[T5 Runtime |

Simudation for alle Projelde)
™ Simulator immer im Kalstart Modus staren
Verbunden mit Runtime fur alle Projekte)

™ Bestatigen vor dem Stoppen der Applikation
™ Bestatigen vor Download
[~ Bestatigen vor OnlineChange

Beim Starten der Runtime fur alle Projekte)

* Vorschlag im “Kaktstart"-Modus zu starten
" Vorschlag mit geladenen RETAIN Variablen zu startten
Misc

[™ User-Aktionen wahrend Test aufzeichnen

Log-Datei anzeigen... |

[ Aiways open this tab

OK | Abbrechen |  Hie |

Pour ajouter le driver NXT dans zenon Logic :

1.

Dans I'arborescence du projet dans I'espace de travail de zenon Logic, double-cliquez sur

Configuration du bus de terrain.
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2. Dans la fenétre des drivers d'E/S, cliquez sur le symbole ou la commande dans le menu
contextuel Add configuration (Ajouter une configuration).

B0 S S T TR S —
Gle fde View bmert Propct Took Wndow Mep
s 4 z 9 B MENEDi B
Vorkspace
) ot 7]
3 Gk 5
L Pogam .;i
 Flecpe 3
3 Sgreh
8 Soh Scope ]
03 Sov a
(3 Sang Taties
B Pkt Cordgasars &
% Bedeg Conkguason
© Poties ™
m vos ot
79 Globsl detee Find Nt
(3 Global vanabies 1 st
B Tge

B lesest Confrgurstion.

Narve

3. La boite de dialogue de configuration s'affiche a I'écran.

MODBLUS Master peotocol
MODBUS Slave protocal

PROFINET 10 controler

PROFINET 10 device E
Softhet ProfbusDP

shiaslon b 2enon Runtime conrschion

Wago T58-67x 10-Systern / ThinkiD

4. Sélectionnez LEGO MINDSTORMSNXT 2.0.

5. L'écran comporte trois sections :

»  NXT (Etat)
» Lecteurs

» Capteurs

Cliquez sur le signe plus (+) adjacent a une section pour ouvrir une sous-section. Des variables

prédeéfinies peuvent étre facilement créées pour chacune de ces sections.

CREATION DE VARIABLES

Creez les variables requises :

16 | 66



1. Cliquez avec le bouton droit sur I'une des branches NXT, Drives (Pilotes) ou Sensors (Capteurs).

=
adow  Help

9 #h Hl&%e A BRA

|8 & °8 LEGO Mrdstems 10T 20

B PR | O B

Name

2. Sélectionnez Create variable dans le menu contextuel.

LECTEURS

"B Stshur

5 Dves

"B Pt A
"8 Pet B
"B Pt C

£ Sensors

"8 Pet)
"8 Pet2
"8 Pet3

aly

& Properties..

x

find..
find Next

Insest Configuration

Inseqt Vasiable.
Sort symbols
Gnd

Create vaniables

Cirl+G

Deux versions sont disponibles : easy et advanced. Pour commencer, nous vous recommandons de
sélectionner 'option easy (Simple), puis I'option Create variable (Créer variable). D'autres informations
concernant l'utilisation des Advanced Variables (variables avancées) sont disponibles dans la section

Utilisation de variables complexes (a la page 40).

CAPTEURS

Avant de créer une variable dans la section Sensors (Capteurs), vous devez sélectionner un type de

capteur dans le champ Type. Pour cela, double-cliquez sur le champ Value (Valeur).

T —

O Ma%e D Fad

]
B
H
[§

[

¥
3

O LE0 Mircbtores T 200
& e
A s
D STATUE BETIERVWOLTAGE
@ STATUS BATFERVSTATE
@ STATUE BLUE TN HETATE
@ STATUE LSESTATE
B STATUS RECRAREEALE
= STATUE ERRDA
B Do
A Fma
A
3
&

dddiad
127dz

| Pt
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EXEMPLE DE CONFIGURATION :

B - 8 1200 rddarm K 20 s Ve
&

B4 @ [

el RETasH variatian

3.2.2 Connexion du controleur NXT

Pour connecter le controleur NXT :

1.

Sur le contréleur, sélectionnez le type de connexion USB :
a) Appuyez sur le bouton orange.

a) Appuyez sur les boutons gris pour accéder au menu Settings et ouvrez-le en appuyant sur
le bouton orange.

b) Sélectionnez Connection.

c) Sélectionnez USB.
(Si vous souhaitez établir la connexion via Bluetooth, sélectionnez Bluetooth.)

Compilez le projet zenon Logic :

a) Cliquez avec le bouton droit sur I'entrée mindstorms dans I'arborescence du projet.
b) Sélectionnez Compile project (Compiler le projet) dans le menu contextuel.

Activez le mode en ligne :

a) Sélectionnez I'entrée Online (En ligne) dans le menu Project (Projet) de zenon Logic.

b) La demande de télechargement est ouverte :
No application |ﬂ

Do-you want to download the application now?

) No

c) Cliquez sur Yes.
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4. Le projet est maintenant en ligne, et vous pouvez consulter les relevés des valeurs des capteurs.

3.2.3 Parametres de base du controleur

CONFIGURATION DE BASE

1. Configurez les parametres de communication (pour plus de détails, reportez-vous a la section :
Settings).

2. Activez ou désactivez la fonction Bluetooth (pour plus de détails, reportez-vous a la section :
Connection).

3. Sila fonction Bluetooth est active : attribuez un nom unigue aux communications Bluetooth.

OPERATION

ACTIVATION

Pour activer le contréleur, appuyez sur le bouton orange.

NAVIGATION DANS LES MENUS
»  OQuvrir le menu : Appuyez sur le bouton orange.
» Fermer le menu : Appuyez sur le bouton gris foncé.

»  Naviguer dans le menu : Appuyez sur le bouton fleche gris clair gauche ou droit. Sélectionnez
une entrée de menu en appuyant sur le bouton orange. Pour quitter un sous-menu sans
enregistrer vos modifications, appuyez sur le bouton gris foncé.

ARRET
1. Sélectionnez Turn off (Arréter) dans le menu principal, puis appuyez sur le bouton orange.

2. Seélectionnez une option :
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Q)

Enregistrer : enregistre tous les parametres dans la mémoire Flash et ferme le contrdleur.
L'application straton actuellement chargée, les données conservées et la configuration
(Connection, Volume) sont enregistrées dans la mémoire Flash.

Don't save : I'application est enregistrée sans que les données ou la configuration ne soient
enregistrées sur la mémoire Flash.

Cancel : I'enregistrement est annulé et le menu principal est affiché.

Au prochain démarrage, les dernieres données enregistrées (straton application, données conservées,
etc.) seront chargées.

MENU DE STRATON

Le menu de straton vous permet de démarrer ou d'arréter I'application straton chargée. Pour ouvrir le
menu, sélectionnez I'entrée straton dans le menu principal.

STATISTIQUES

L'option Statistiques affiche des informations concernant I'application en cours d’execution. Pour
afficher les données correspondantes, sélectionnez I'entrée Statistics dans le menu principal. Les
informations suivantes sont affichées :

v v Vv Vv v

Le nom de I'application chargée

La taille du code en Ko

La taille de la base de données en Ko

La durée d'exécution du cycle de straton

La latence du cycle en microsecondes

MENU PARAMETRES

Dans ce menu, vous pouvez configurer et afficher les éléments suivants :

P Versions : informations concernant la version utilisée.

» Bluetooth : activation ou désactivation du Bluetooth. Vous pouvez gérer les noms et les

contacts.

»  Name : saisissez un nom pour I'équipement Bluetooth. Ce nom doit étre unique sur le
réseau Bluetooth.

P  On/Off : active/désactive la fonction Bluetooth sur le contréleur.

»  Visibility : détermine si I'equipement est visible par les autres équipements Bluetooth.

» Search : démarre la recherche d'équipements Bluetooth. Pour ajouter un équipement aux

contacts Bluetooth, sélectionnez-le dans la liste des périphériques détecteés.
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» Contacts : gérez les contacts. Vous pouvez supprimer des contacts (c'est-a-dire les
équipements pouvant étre connectés) ou établir des connexions (par exemple, pour
associer des équipements).

CONNEXION

Sélectionnez la connexion utilisée par le serveur de communication straton. Connexion pour les
communications avec |'espace de travail de zenon Logic. Le serveur de communication inclut également
un esclave MODBUS. Le driver de zenon pour straton doit également étre connecté avec le serveur de
communication. Les options possibles sont les suivantes :

» USB
P  Bluetooth : connexion Bluetooth entrante

P RS-485 : port RS-485 avec les parametres 775200, E, 8, 1.
Attention : |'utilisation de RS-485 désactive le port de capteur 4. Gardez également a I'esprit

que le protocole du serveur de communication de straton peut uniqguement étre utilisé pour les
communications de point-a-point.

»  None : le serveur de communication n'est pas utilisé.

VOLUME

Définit le volume des haut-parleurs. Les valeurs valides vont de 0 a 4 :
» 0:son désactivé

» 4 :Maximum

3.3 straton — Développement d'applications pour NXT

Les restrictions suivantes s'appliquent aux applications straton sur LEGO MINDSTORMS 2.0 :

RUNTIME DE STRATON :
P Taille maximale du code : 26 Ko

P Taille maximale de la base de données de straton : 20 ko

Remarque : |a taille du code et de la base de données peut étre affichée dans le menu Statistics
(Statistiques).
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MODULE WORKBENCH DE ZENON LOGIC

» Seuls les ports COM 7 a 9 peuvent étre utilisés. Si un équipement USB ou un port COM
Bluetooth ont recu un numéro de port supérieur a 9, celui-ci doit étre associé manuellement a
un numeéro de port inférieur a 70.

» Dans I'espace de travail, seuls les ports COM1 a COM4 peuvent étre sélectionnés. Toutefois, les
numeéros de ports peuvent étre saisis directement dans la chaine de parametres, par exemple
COM9:19200,N,8,1. (Reportez-vous également 3 la section Etablissement d'une connexion entre
zenon Logic et straton (a la page 13).)

Remarque : pour une connexion USB ou Bluetooth, il suffit d'indiquer le numéro de port, par
exemple COM5

¥ |nformation

Vous trouverez des informations genérales concernant la programmation de
LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 dans la documentation de LEGO.

3.3.1 Utilisation des ports de communication du systeme NXT

Les objets NXT contiennent trois ports de communication pouvant étre utilisés par I'application straton.

Dans le menu Settings (a la page 19) (Parametres), sélectionnez une de ces connexions pour le serveur
de communication. Cette connexion ne peut pas étre utilisée ensuite depuis I'application straton (par
exemple, par un Maitre MODBUS ou un bloc fonctionnel). Toutefois, si une configuration d'Esclave
MODBUS a été ajoutée, un Esclave MODBUS peut utiliser le port configuré.

Vous trouverez d'autres informations concernant I'utilisation du port série dans le programme straton et
des informations concernant le driver d'E/S MODBUS dans la documentation de zenon Logic. Pour cela,
dans le module Workbench, appuyez sur la touche F1 ou ouvrez le menu Aide.

Tous les ports qui ne sont pas utilisés par le serveur de communication peuvent étre utilisés par
I'application straton, et sont utilisés comme suit :

3.3.1.1 USB

Le composant NXT peut étre connecté a un ordinateur via le port USB de 'ordinateur. Le systeme NXT
est reconnu comme une connexion série par l'ordinateur.
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Le port USB peut étre utilisé par I'application straton ; pour cela, définissez le port USB en tant que port
COM.

[ MODBUS Master Port [
" MODBUS on Ethernet X
Port: 502

Protocol:

& Serial MODBUS-RTU
Com. port: uss:

Delay between requests

Delay (ms): |0

¥ Try to reconnect after communication error
¥ Manage gagnostic info for slaves

3.3.1.2 Bluetooth

Le port Bluetooth peut étre utilisé de deux manieres difféerentes :

1. Pour les connexions entrantes :
Dans ce cas, la connexion est etablie depuis un équipement distant, par exemple, un
ordinateur. Dans ce cas, la chaine BT suffit a configurer I'utilisation du port Bluetooth.

2. Pour les connexions sortantes :
NXT est configuré pour établir une connexion avec un autre equipement Bluetooth, par
exemple, un autre objet NXT. Dans ce cas, utilisez une chaine commengcant par BT et finissant
par le nom de I'équipement, par exemple : BT:NXT.
Remarque : I'équipement devant étre contacté doit déja étre présent dans les contacts
Bluetooth. Pour ajouter manuellement un équipement aux contacts, lancez la recherche (a la
page 19) et établissez manuellement la connexion la premiere fois. Pour établir le premier
contact, il sera probablement nécessaire d'associer les équipements manuellement.

3.3.1.3 RS-485 Port (serial)

Les objets NXT contiennent également un port série RS-485. Toutefois, celui-ci est partagé avec le
capteur 4. Par conséquent, seul le port ou le capteur peut étre utilise.

L'adresse du port RS-485 est prise en compte par le biais d'une chaine de caracteres HS. Celle-ci permet
d'ouvrir le port a I'aide du parametre par défaut suivant :

> Débit de données : 775200 bit/s
» Parité : pair

» Bits de données 8
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P Bitd'arrét:7

ADAPTATION DES PARAMETRES

Si vous souhaitez adapter les parametres de communication, ajoutez-les aprées les deux points, séparés
par des virgules. L'ordre :

» Débit de données en bits/s

» Parité : N (aucune), £ (paire), O (impaire), M (marque) et S (espace)
» Bits de données

» Stop bit

Par exemple : HS:19200,N,8,1

Remarque : si vous utilisez le port RS-485 avec MODBUS ou le protocole straton, définissez toujours
les Data Bits (bits de données) sur 8.

3.3.1.4 Bus de terrain

straton NXT permet egalement d'utiliser la configuration Esclave MODBUS et Maitre MODBUS. Pour
plus d'informations concernant MODBUS, reportez-vous a la documentation de zenon Logic. Pour cela,
dans le module Workbench, appuyez sur la touche F1 ou ouvrez le menu Aide. Le fonctionnement du

capteur NXT et des ports de moteur est configuré dans l'interface de configuration du contréleur LEGO
LEGO MINDSTORMS NXT 2.0.

10 Drivers *

B 1 LEGO Mindstorms NXT 2.0
& ©Bwa

3 B Status

@ STATUS_BATTERYWOLTAGE

= oy STATUS_BATTERYSTATE
g @ STATUS_BLUETOOTHSTATE
q @ STATUS_USBSTATE
= oy STATUS_RECHARGEABLE
@ & STATUS_ERROR

o® Drives
B 0 Potd

@ PORT_A_AUTOSPEED
& PORT_A_TACHOCOUNT
f PoutB
0 PoutC
= Senzors
B Poit 1: Touch senzor
& PORT_1_VALUE
B Post 2 Urasonic serses
& PORT_2 VALUE
@& PORT_2 INVALID
B Pot 3 Light sensor [active)
& FORT_3_VALUE
& PORT_3_INVALID
B Pot 4 Colour sensor
gy PORT_4_VALUE
& PORT_4_RED
& PORT_4_GREEN
y PORT_4_BLUE
thy PORT_4_GRAY
@ PORT_4_INVALID
@ FORT_4_COLOR
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3.3.1.4.1Variables d'état

Les variables d'état suivantes sont disponibles :

EREG
E Status

@ STATUS_BATTERYVOLTAGE
@ STATUS_BATTERYSTATE
@ STATUS_BLUETOOTHSTATE
@ STATUS_USBSTATE
@ STATUS_RECHARGEABLE
@ STATUS_ERROR

» STATUS_BATTERYVOLTAGE : charge actuelle de la batterie, en millivolts.

»  STATUS_BATTERYSTATE : capacité de la batterie.
Valeur : 0 a 4 (comme indiqué sur I'affichage du systeme NXT)

»  STATUS BLUETOOTHSTATE : Etat de la fonction Bluetooth
Valeurs :

» O:activé

» 7 :visible

» 2. connecté

» 3 connecté et visible
P 4:désactivé

» STATUS_USBSTATE : Etat de la connexion USB
Valeurs :

P 0:déconnecté
P 7:connecté
P 2:en cours de fonctionnement

» STATUS_RECHARGEABLE : état des batteries rechargeables
Valeur :

» 0:aucune batterie rechargeable n'est présente
» 7. batterie rechargeable présente

P STATUS_ERROR : Code d'erreur

3.3.1.4.2Variables d’entrainement

Les variables suivantes sont disponibles pour I'entrainement :

o® Diives
B Poit: &
@ PORT_&_AUTOSPEED
& PORT_A_TACHOCOUNT
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P PORT_x AUTOSPEED (INT, sortie) : définit la vitesse du moteur.
Valeurs : de -700 a 100

P O:moteur arrété
P -700: vitesse maximum en marche arriere
P 700 : vitesse maximum en marche avant

P PORT._x TACHOCOUNT (DINT, entrée) : contient le nombre absolu de rotations du moteur en
degrés angulaires. 360° représente une rotation complete par seconde. Valeurs valides : de
-2 147 483 648 a 2 147 483 647

VARIABLES COMPLEXES

Les opérations d'entrainement plus complexes sont configurées avec des variables plus complexes.
Choisissez-les en sélectionnant I'entrée Create advanced variables (Créer des variables avancées) dans le
menu contextuel.

A Attention

N'utilisez pas la variable AUTOSPEED et les Advanced Variables (variables
avancées) en méme temps. Leur utilisation simultanée peut entrainer un
comportement non défini de I'entrainement.

o® Drives

F Port A

E Pot B
g PORT_B_TACHOCOUMNT
g PORT_B_BLOCKTACHOCOUNT
g PORT_B_ROTATIONCOUNT
W PORT_B_TACHOLIMIT
W PORT_B_FLAGS
W PORT_B_MODE
W PORT_B_SPEED
g PORT_B_ACTUALSPEED
W PORT_B_REGPPARAMETER
W PORT_B_REGIPARAMETER
W PORT_B_REGDPARAMETER
W PORT_B_RUNSTATE
W PORT_B_REGMODE
g PORT_B_OVERLOADED
W PORT_B_SYNCTURNPARAMETER

Vous trouverez une description de la procédure de configuration de ces variables a la section Utilisation
de variables complexes (a la page 40).
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3.3.1.4.3Variables du capteur de couleurs

Les variables suivantes sont disponibles pour la reconnaissance des couleurs :

W= Senzors

1 Port 1: Colour senzor
gy PORT_1_WALUE
@y PORT_1_RED
g PORT_1_GREEN
& PORT_1_BLUE
& PORT_1_GRaY
@ PORT_1_INVALID
iy PORT_1_COLOR

v v v Vv

PORT_x_COLOR (INT, sortie) : Définit le mode du capteur.

4
»
»
»
»

0 : mode passif (mesurer la luminosité)

12 la couleur rouge est en cours de mesure.
2 la couleur verte est cours de mesure.

3 la couleur bleue est cours de mesure.

4 : toutes les couleurs sont en cours de mesure

PORT_x_VALUE (INT, entrée) :

Si le mode est passif, Rouge, Vert ou Bleu :

»

Une valeur comprise entre 0 et 255 définit I'intensité des couleurs.

Si le mode est Toutes les couleurs :

»
»
»
»
»
4

1: noir
2 bleu
3 vert
4 jaune
5:rouge

6 : blanc

PORT_x_RED : dans le mode Toutes les couleurs, I'intensité de la couleur rouge est mesurée.

PORT _x_GREEN : dans le mode Toutes les couleurs, I'intensité de la couleur verte est mesurée.

PORT x_BLUE : dans le mode Toutes les couleurs, I'intensité de la couleur bleue est mesurée.

PORT x_GRAY : la luminosité est mesurée.
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3.3.1.4.4Multiplexeur Touch Sensor Multiplexer (HT)

Les variables suivantes sont disponibles pour les capteurs tactiles :

&= Sensors
[d @ Fort 1: Touch sensor multiplexer (HT)
ITCH1
g PORT_1_SWITCH2
@& PORT_1_SWITCH3

By PORT_1_SWITCH4

Lors de I'utilisation du multiplexeur Hitechnic Touch Sensor Multiplexer, jusqu’a quatre capteurs peuvent
étre connectés a un port du systeme NXT :

»  PORT_x_SWITCH1 : état du capteur 1

»  PORT_x_SWITCH?Z : état du capteur 2
»  PORT_x_SWITCH3 : état du capteur 3
»  PORT_x_SWITCH4 : état du capteur 4

3.3.1.4.5Capteur gyroscopique (HT)

Le capteur gyroscopique LEGO MINDSTORMS 2.0 NXT fournit des informations concernant le nombre
de rotations du moteur et le sens des rotations. Les rotations sont mesurées en degrés angulaires. 360°
représente une rotation complete par seconde.

Apres le démarrage de l'application straton, le capteur est calibré automatiquement lors de la
connexion. Pour cela, la valeur de courant nul est calculée. Ceci demande environ 200 ms. Pendant ce
temps, le capteur doit rester immaobile.

[l Port 2 Gyroscopic sesnor [HT)
@ PORT_Z_WALUE
& PORT_Z_INVALID

»  PORT_x_VALUE : nombre de degrés angulaires par seconde de rotation
» PORT_x_INVALID : Ce parametre est defini sur TRUE dans les cas de figure suivants :
» Lors du calibrage du capteur

» Lorsque la valeur ne peut pas étre lue
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3.3.1.4.6Capteur d’accélération numérique (HT)

Le capteur d'accélération de LEGO MINDSTORMS 2.0 NXT integre un accélérometre a 3 axes, qui
mesure |'accélération sur les axes x, y et z. L'accélération est affichée sur une plage de -2 g a +2 g, avec
environ 200 étapes par g.

) | '

Le capteur d'accélération peut également étre utilisé pour mesurer I'inclinaison sur les trois axes. Ceci
est possible, car la gravitation est percue comme une accélération. Si le capteur est immobile en
position horizontale normale, les axes x et y sont horizontaux et donc proches de zéro, tandis que la
valeur de I'axe z sera proche de 200, ce qui correspond a 1g. Si le capteur est ensuite, incling, les autres
axes percevront la gravité et la valeur de |'axe z diminuera. La gravité étant répartie sur trois vecteurs
partiels, I'inclinaison du capteur peut étre déterminée.
[l Paort 2: Digital Accelerometer sensor [HT)
gy PORT_3_WaLUE_x
& PORT_3 WALUE_Y

gy PORT_3_WALUE_Z
@& PORT_3_INVALID

P PORT x VALUE_X: accélération dans la direction de |'axe x
PORT_x_VALUE_Y : accélération dans la direction de l'axe y

PORT x_VALUE_Z : accélération dans la direction de 'axe z

v v v

PORT_x_INVALID : défini sur TRUE si les données du capteur ne peuvent pas étre lues.

3.3.1.4.7Capteur de boussole numérique (HT)

Le capteur de boussole de LEGO MINDSTORMS 2.0 NXT contient une boussole magnétique numérique
permettant de mesurer le champ magnétique de la terre et de calculer un angle d'orientation. Le
capteur de boussole peut étre connecté a un port NXT avec un cable NXT standard, et utilise le
protocole de communication numeérique 12C. L'orientation actuelle calculée est arrondie au degre
angulaire entier suivant.

Le capteur de boussole HiTechnic est influencé par les interférences magnétiques locales, comme de
nombreuses autres boussoles magnétiques. Les objets métalliques tels que les moteurs, les batteries ou
les cables peuvent provoquer des interférences magnetiques. Les interférences magnétiques locales
peuvent entrainer la détection, par la boussole, d'une orientation différente de plusieurs degrés de son
orientation magnétique actuelle. Cet effet est appelé "déviation compas". Pour remédier a ce
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phénomene, le capteur de boussole HiTechnic dispose d'une fonction de calibrage permettant de
corriger les déviations et d'enregistrer ces valeurs dans la boussole.

Le calibrage est facultatif, et n'est pas necessaire dans le cadre d'une utilisation normale. Pour minimiser
la nécessiter d'effectuer un calibrage, installez la boussole a une distance minimale de 10 a 15 cm (4 a
6 pouces) du systeme NXT et des moteurs NXT.

Pour calibrer la boussole dans le programme :

v v v Vv

Sélectionnez calibration mode.
Programmez votre objet NXT de maniere a ce qu'il décrive un cercle tres étroit.
Il doit pivoter entre 1V et 2 fois (soit plus de 360 degrés).

Il doit effectuer un tour complet en 20 secondes environ.

La boussole conservera les parametres de calibrage jusqu’a ce qu'un nouveau calibrage soit effectué,
méme si elle est débranchée.

El Port 4: Digital compass sensor [HT)
g PORT_4_VALUE
g PORT_4_INVALID
Wk PORT_4_CAL

4

PORT_x_VALUE : orientation actuelle en degrés.

0 : Nord

PORT_x_INVALID : défini sur TRUE si les données du capteur ne peuvent pas étre lues.
PORT_x_CAL : (affichage) contréle le mode de calibrage.

» TRUE : activer le mode de calibrage.

»  FALSE : activer le mode de mesure.

Remarque : en mode de calibrage, le capteur fournit des données non valides.

3.3.1.4.8 Autres capteurs

Les variables supplémentaires suivantes sont disponibles pour les capteurs :

@ Sensors
il Port 1: Colour sensor
[ Poit 2 Sound senzor [dBA)

»

@& PORT_2_VALUE
@& PORT_Z_INVALID

PORT_x_VALUE : valeur du capteur, dépend du capteur
» Son (dB)
» Son (dBA)

P Ultrasonic : distance en centimetres (cm)
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» Temperature : température en degrés Celsius centigrades (°C/10)
»  PORT_X_INVALID :

» TRUE : le capteur est en état d'erreur

3.3.2 Fonctions

Pour que vous puissiez sélectionner des fonctions, celles-ci doivent se trouver dans le dossier

correspondant. Copiez le dossier Mindstorms NXT depuis le dossier HWDEF du support d'installation

vers le dossier HWDEF de votre installation de straton.
Par exemple : %ProgramData%\COPA-DATA\zenon8.10711\straton\HWDEF\Mindstorms NXT

3 Embedded HMI
[ Files

[ Hilzcher CIF
1 Hilscher CIF PB
3 IECE1850

[ Maths

I} BUTTOMEMAELE
I} BUTTOMNGET
I} DISPLAYERASE
I} DISPLAYLINE
T} DISPLAYPIXEL
I} DISPLAYSTRING
1T SOUNDFREQUENCY [*Flay a tone®)

1 Miscellaneous

3 Mo

3 PC_CE

3 PID

1 Plus!

1 Rengisters

Les fonctions suivantes sont disponibles :

» BUTTONENABLE (a la page 37)straton prend le controle des boutons du NXT.

DISPLAYERASE (a la page 32): efface le contenu de I'écran.
DISPLAYLINE (a la page 33): trace une ligne.
DISPLAYPIXEL (a la page 33) : trace un pixel.
DISPLAYSTRING (a la page 33): écrit une chaine.
SOUNDFREQUENCY (a la page 33): produit un son.

v v Vv Vv Vv Vv

3.3.2.1 BUTTONENABLE

BOOL BUTTONENABLE (BOOL ENABLE)

BUTTONGET (a la page 32): transmet des informations concernant le bouton enfoncé.
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Durant l'activation avec ENABLE et I'état TRUE, le contréle est transmis a straton a 'aide des boutons de
I'objet NXT. L'état du bouton peut étre lu avec BUTTONGET (a la page 32).

Remarque :
» le menu System (Systeme) de l'objet NXT est désactivé, dans ce cas.
» L'activation de cette fonction est uniquement possible si le menu de I'objet NXT est inactif.
» Cet état peut étre interrompu, par exemple, par I'affichage d'une boite de dialogue

d'association Bluetooth. Dans ce cas, BUTTONGET (a la page 32) renvoie la valeur -7.

Valeur de réponse :

4

TRUE : activité effectuée avec succes.

3.3.2.2BUTTONGET

SINT BUTTONGET

Valeurs retournées :

»

v v Vv Vv v

-1 les boutons ne peuvent pas étre lus par straton. Le menu System (Systeme) de I'objet NXT
est active.

0 : aucun bouton n‘est enfoncé.

—

- bouton gauche enfoncé.

2 bouton Entrée (bouton orange) enfoncé.
3 : bouton droit enfoncé.
4

- bouton Quitter (bouton gris foncé) enfonce.

3.3.2.3DISPLAYERASE

BOOL DISPLAYERASE

Efface le contenu de I'écran.

Valeur de réponse :

»

TRUE : activité effectuée avec succes.
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3.3.2.4DISPLAYLINE

BOOL DISPLAYLINE (USINT X1,USINT YT,USINT X2, USINT Y2, BOOL C)
Trace une ligne du point X1,Y1 au point X2,Y2.

Valeurs pour C :
» TRUE : trace une ligne.
P FALSE : supprime la ligne

Valeur de réponse :

P TRUE : activité effectuée avec succes.

3.3.2.5DISPLAYPIXEL

BOOL DISPLAYPIXEL (USINT X, USINT Y, BOOL C)
Trace un point situé aux coordonnées X,Y.

Valeurs pour C :
» TRUE : trace un point
»  FALSE : supprime le point

Valeur de réponse :

P TRUE : activité effectuée avec succes.

3.3.2.6 DISPLAYSTRING

BOOL DISPLAYSTRING(USINT X, USINT Y, STRING TEXT)
Ecrit une chaine commencant par la position XY indiquée.

Valeur de réponse :

P TRUE : activité effectuée avec succes.

3.3.2.7SOUNDFREQUENCY

BOOL SOUNDFREQUENCY(UDINT FREQ, UDINT DUR, USINT VOL)
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Diffuse un son a la fréequence indiquée (en Hz) durant la période définie (en millisecondes). Le volume
(VOL) est indiqué sur une plage de 1a 4. Il est limité par le volume maximal configuré (a la page 19)
dans le menu Volume.

Valeur de réponse :

P TRUE : activité effectuée avec succes.

3.4 Connexion du Runtime de MINDSTORMS 2.0 a zenon

Pour créer un nouveau projet zenon Logic dans zenon, nous vous recommandons d'utiliser le driver
stratonNG. Celui-ci est compatible avec les communications série.

Lors de la creation d'un nouveau projet zenon Logic dans la boite de dialogue, définissez le nom du
projet et le driver utilisé.

Create zenon Logic project

Settings
Mame
MINDSTORMS

Drivers
STRATOMNNG W

Finish Cancel Help

Sélectionnez STRATONNG dans la liste déroulante.

Remarque : la sélection du driver ne peut pas étre modifiée ultérieurement.

CONFIGURATION DU DRIVER STRATONNG

Pour configurer le driver :
1. dans I'arborescence du projet zenon, sélectionnez le noeud Variables -> Driver

2. Sélectionnez le driver stratonNG
Remarque : celui-ci est affiché avec le nom défini pour le projet, par exemple, straton :
mindstorms

3. Sélectionnez Configuration du driver dans le menu contextuel.

4. La boite de dialogue de configuration du driver s'affiche a I'écran
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5. Quvrez I'onglet Connexions

Konfiguration (e
Allgemein | Options | Connections
Connections Edit connection I oK ‘
Connection name
Connection name 1 Abbrechen
Irndstoms __cows. | [ e
Addressing
Primary IP address Primary port no
Secondary IP address Secondary port no
Emror handling
Comunication timeout Reconnect delay
ms ms
Options
Use muttiple connections
Use evert connection
Max. write request length
12
New Delete Edt

Pour modifier le driver :

1. Sélectionnez le nom de la connexion

2. Cliquez sur Edit

3. Configurez le lien

4. Cliquez sur Enregistrer, puis sur OK

Configuration du driver pour la connexion dans le cadre de LEGO MINDSTORMS 2.0 :

N

Connection name

Adressing

Primary IP address

Doit correspondre au nom du projet.

Si'le nom est différent de celui du projet, cela entrainera des erreurs
durant la connexion au contréleur.

Pour établir les communications avec straton NXT via USB ou
Bluetooth, il suffit de définir le port sans configuration
supplémentaire, par ex. : COMS5 :

Saisissez le port COM.

Les entrées commencant par COM et finissant par deux points sont
interprétées comme des ports COM.
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Attention : deux points (:) doivent étre ajoutés a la fin de la
définition du port. Dans le cas contraire, la connexion ne pourra pas
étre établie.

Si aucun parametre supplémentaire n'est indiqué, la configuration
standard du port COM est utilisée :

» Débit de données : 775200 bit/s
» Parité : pair
» Bits de données :8
» Bitdarrét:7
Sivous souhaitez adapter les parametres de communication,
ajoutez-les apres les deux points, séparés par des virgules. L'ordre :
» Débit de données en bits/s

» Parité : N (aucune), £ (paire), O (impaire), M (marque) et S
(espace)

» Bits de données
» Bitd'arrét
Par exemple : COM5:19200,N,8,1

Limitations : si un port COM est indiqué, les éléments suivants ne
peuvent pas étre utilisés :

» Connexions d'événement

» Connexions multiples (plusieurs connexions avec un driver)

La documentation relative a ces parametres fait référence aux communications dans le cadre de LEGO
MINDSTORMS 2.0. Vous trouverez des informations détaillées concernant la configuration générale du
driver stratonNG dans l'aide en ligne (F1), au chapitre stratonNG (stratonNG.chm::/27853.htm).

3.5 AQuestions et réponses

Voici les questions les plus frequentes concernant I'installation et le fonctionnement du systeme LEGO
MINDSTORMS avec straton et zenon Science Package.

Pourquoi un message d'erreur s'affiche-t-il  Une installation de zenon est probablement déja
durant l'installation ? présente sur le systeme.

Utilisez I'installation existante.
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Comment puis-je restaurer le firmware
LEGO original ?

Que dois-je faire si le programme LEGO
Firmware Loader ne détecte pas le
contréleur ?

Que dois-je faire si le driver de I'espace de
travail de zenon Logic ne communique pas
avec mon contréleur ?

Que dois-je faire si le driver stratonNG ne
communique pas avec mon controleur ?

Réponse

Détails : message d'erreur durant l'installation de
zenon Science Package (a la page 37).

Restaurer le firmware correspond a la procédure
effectuée durant l'installation du firmware straton,
lorsqu’un autre firmware est présent.

Détails : activation du firmware LEGO original (a la
page 38).

Changez de port USB ou réinstallez le driver du
controleur.

Détails : LEGO Firmware Loader ne détecte pas le
contréleur (a la page 39).

Ce probleme peut avoir plusieurs causes. Contrélez
les parametres et assurez-vous que tous les
équipements sont en ligne.

Détails : Le driver de I'espace de travail de zenon
Logic ne communique pas avec le contrdleur. (a la
page 39)

Ce probleme peut avoir plusieurs causes. Contrélez
les parametres de communication, le Runtime et le
projet.

Détails : le driver stratonNG ne communique pas
avec le contréleur. (a la page 40)

D’autres questions et réponses sont également disponibles sur le forum des utilisateurs de COPA-DATA
www.copadata.com/forums/ (http://www.copadata.com/forums/).

3.5.1 Message d’erreur durant l'installation de zenon Science Package

Un message d'erreur s'affiche durant l'installation de zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS et

fait référence a une installation existante.

HINT & 2

. The zenon development environment is already installed on this
computer. You cannot install it again!
You can adapt the installation in the Windows Centrol Panel in the
section Software.

OK
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Cette version de zenon a déja été installée sur votre systeme. Vous n'avez pas besoin d'installer zenon,
et vous pouvez utiliser la version existante. Importez les projets de démonstration (a la page 8) a partir
du support d'installation et poursuivez l'installation du firmware (a la page 8).

3.5.2 Activation du firmware LEGO original

Si-un firmware non fourni par LEGO est déja présent sur le controleur, celui-ci doit étre configuré en
Firmware-Load-Mode (mode de chargement de firmware) pour autoriser l'installation d'un autre
firmware. Ce mode est également nécessaire si le firmware de straton doit étre mis a jour ou le firmware
LEGO doit étre chargé a nouveau. Pour configurer le controleur en Firmware-Load-Mode (mode de
chargement de firmware) :

1. Pendant 5 secondes, jusqu'a ce que vous entendiez un "clic",
» appuyez sur le bouton de démarrage orange et

» le bouton Reset (Réinitialisation) situé a l'arriere de I'équipement.
Utilisez un objet pointu pour accéder au bouton Reset (Réinitialisation).

3. Le controleur NXT démarre en Firmware-Load-Mode (mode de chargement de firmware). Un
son régulier retentit.

4. Démarrez le téléchargement du firmware souhaite.
Pour cela, vous devez établir une connexion USB (a la page 11) ou Bluetooth (a la page 12).
Pour établir une connexion USB avec zenon/straton, vous devez utiliser le driver de
COPA-DATA.

A Attention

Le Firmware-Load-Mode (mode de chargement de firmware) peut uniqguement
étre fermé par le téléchargement d'un firmware.
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TELECHARGEMENT DU FIRMWARE LEGO :

S v~ W N

Connectez le controleur a I'ordinateur par le biais du port USB.
Déemarrez le logiciel LEGO MINDSTORMS NXT 2.0.

Dans le menu Tools (Outils), sélectionnez Update NXT Firmware.
Le firmware original LEGO MINDSTORMS NXT est présélectionné.
Cliquez sur le bouton Download.

Le contréleur redémarre avec le firmware LEGO original.

3.5.3 Le programme LEGO Firmware Loader ne détecte pas le contréleur

Si le programme LEGO Firmware Loader ne detecte pas le contrOleur, connectez le cable USB a un port
USB différent. Le driver USB sera alors installé en mode Firmware Loader.

Si cela ne résout pas le probleme, désinstallez le driver. Pour cela :

1.

4.
5.
6.

Sans débrancher le contréleur, ouvrez le gestionnaire de périphériques dans les contrdles du
systeme.

Sélectionnez le driver LEGO MINDSTORMS NXT Firmware Update Mode.

Cliquez dessus avec le bouton droit.

[@ e g
[T
. I

Sélectionnez Désinstaller dans le menu contextuel.

Débranchez le cable USB du contréleur LEGO MINDSTORMS 2.0, puis reconnectez-le.

Le driver est reinstallé automatiquement.

3.5.4 le driver de I'espace de travail de zenon Logic ne communique pas

avec le controleur.

Les communications avec le contréleur sont des communications de point-a-point, transmises par un
port série virtuel. Une seule application peut étre connectée a la fois.
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En cas de défaillance des communications, plusieurs raisons sont envisageables. Les plus fréquentes
incluent notamment :

1. Ledriver stratonNG et zenon sont toujours en ligne.

2. Les parametres du port COM sont incorrects. Sélectionnez les parametres corrects pour le port
COM dans le menu Communication parameters (Parametres de communication) (a la page 19).

3. Les parametres de connexion du contréleur ne sont pas définis sur le support correct (USB ou
Bluetooth). Sélectionnez la connexion actuellement utilisée.

3.5.5 Le driver stratonNG ne communique pas avec le controleur

Les communications avec le contréleur sont des communications de point-a-point, transmises par un
port série virtuel. Une seule application peut étre connectée a la fois.

En cas de défaillance des communications, plusieurs raisons sont envisageables. Les plus frequentes
incluent notamment :

1. Le module d'espace de travail zenon Logic est encore en ligne.
2. Les parametres du port COM sont incorrects.

3. Le Runtime de straton n'a pas été démarre sur le contréleur LEGO MINDSTORMS 2.0.
Pour démarrer le Runtime :

a) Appuyez sur le bouton orange.
b) Deés que vous voyez I'entrée straton, appuyez a nouveau sur le bouton orange.
C) Sélectionnez Start (Démarrer), puis appuyez sur le bouton orange.

La rotation du symbole carré adjacente a I'indicateur d'état de la batterie indique que le
Runtime est en cours d'exécution.

4. Le projet straton n'a pas été télechargé sur le contréleur.
Siun projet a éte téléchargé, veuillez vous assurer qu'il s'agit du projet correct.

5. Les noms de symboles de la variable n'ont pas été activés.

6. Le nom de la connexion (a la page 34) du driver stratonNG n'est pas identique au nom du
projet zenon Logic.

7. Les parametres de connexion du contrdleur ne sont pas définis sur le support correct (USB ou
Bluetooth). Sélectionnez la connexion actuellement utilisée.

3.6 Utilisation de variables complexes

Cette section décrit comment contréler un moteur avec des variables complexes.
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Information

L'utilisation de variables complexes est uniquement recommandée pour les
utilisateurs expérimentés !

En effectuant une programmation supplémentaire, vous pouvez ordonner aux moteurs du systeme NXT
de se déplacer conformément a un angle prédéfini. Cette programmation est nécessaire pour
configurer des déplacements tres précis. Pour effectuer la configuration :

1.

2.

Créez toutes les variables en cliquant avec le bouton droit sur le port et en sélectionnant Create
advanced variables (Créer des variables avancées) dans le menu contextuel.

E [F] LEGO Mindstotms NXT 2.0
B
o® Drives

0 PotA

[« Pot 2

O Por: B Properties...
# Sensors

m Pot &

o Port

[ Por

O Port

B | “’Eﬂ O o B

Find...
ﬁ. Find Next

|8  Insert Configuration..
%
g

p=g

Insegt Variable...
B¢ Sort symbols
HE Grid Ctrle G

Create variables

Create advanced variables

Vous recevez 15 variables.

Les variables qui vous concernent sont les suivantes :

»

PORT_n_FLAGS

» Masque de bit depuis lequel les variables doivent étre écrites.
PORT_n_TACHOLIMIT

» Limite relative, en degrés, conformément a laquelle le moteur doit se déplacer.

» Attention : cette valeur est toujours positive, méme si la rotation du moteur s'effectue en
sens inverse.

PORT_n_MODE
» Mode que doit utiliser le moteur.

» Ne fait pas référence au sens de marche avant ou arriere ou a I'augmentation ou la
diminution de la vitesse du moteur, mais a des commandes internes.

PORT_n_SPEED

P Vitesse du moteur.
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P Domaine : -700 (en arriere) a 700 (en avant)
» PORT_n_RUNSTATE
» Mode de fonctionnement du moteur.
» Propriétés physiques (set speed instantly [réglage instantané de la vitesse], Ramp UP ou
Ramp DOWN [augmentation ou diminution progressive])

A Attention

Toutes les variables doivent étre écrites dans un cycle !

Cela signifie que les variables ne peuvent pas étre forcées depuis l'espace de
travail de zenon Logic.

STRUCTURE

Au niveau interne, le systeme NXT utilise une structure. Créez toutes les variables de cette structure en
cliquant avec le bouton droit sur le port et en sélectionnant Create advanced variables (Créer des
variables avancées) dans le menu contextuel. Cette structure est écrite a chaque cycle. Toutefois,
puisque PORT_n_FLAGS est défini sur O par straton apres chaque cycle, aucun autre événement ne se
produit.

La variable PORT_n_Flags est un masque de bit pour les variables concernées par ce cycle pour les
requétes relatives a la structure straton. Pour émettre une commande de Move n degree (déplacement
sur n degreés), définissez la variable PORT_n_FLAGS sur un masque de bit [ST] :

Set rariables
PORT_B_FLAGS := any to usint (UPDATE MODE or UPDATE SPEEC or UPDATE_TACHO LIMIT);

Le systeme définit ensuite si les données pour PORT_n_MODE, PORT_n_SPEED et
PORT_n_TACHOLIMIT sont disponibles. Quelles valeurs doivent comporter ces variables ?

Pour PORT_n_MODE, un masque de bit est requis. En principe, ces deux paramétres doivent étre
définis si vous souhaitez programmer un mouvement en avant [ST] :

e MOTOROH

PORT_B_MODE := any_to_usint (MOTORCH or BRAKE):

Vous avez maintenant défini le masque de bit sur lequel les variables doivent étre mises a jour, ainsi que
des parametres de balise interne.

Nous pouvons maintenant nous concentrer sur la partie la plus intéressante : la rotation du moteur,
avec PORT_n_RUNSTATE. Aucun masque de bit n’est disponible dans ce cas. Les valeurs sont
exclusives.

#define MOTOR_RUN_STATE_IDLE Motor idles / does nothing
#define MOTOR_RUN_STATE_RUNNING 16% Motor turnes

PORT_B_RUNSTATE := any_to_usint (MOTOR_RUN_STATE_RUNNING) ;
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Et enfin : PORT_n_SPEED et PORT_n_TACHOLIMIT :

Full force 360 degree foreward turn

PORT_B_SPEED 1= 100;
PORT_B_TACHOLIMIT = 360;

A Attention

Assurez-vous impérativement que ces valeurs ne sont pas écrites a chaque
cycle. Dans le cas contraire, la commande de command sera exécutée a chaque
cycle. Toutefois, vous devez encore écrire toutes les variables a chaque cycle.
Bloquez I'écriture de ces valeurs.

4 zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3

L'application zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3 autorise la programmation d'objets
LEGO MINDSTORMS EV3.

Préparation :

zenon 7.20 doit étre installé et le support d'installation doit étre disponible.
Sivous n'avez pas installé zenon, vous devez installer zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS
(version 7.20 ou supérieure).

4.1 Conditions requises
Matériel :

» Netgear WNAT1100 Wi-Fi Dongle

» LEGO MINDSTORMS EV3 avec firmware version 1.03E ou 1.03H (ou supérieur).
Logiciel :

»  zenon, versions 7.20 et ultérieures

» LEGO MINDSTORMS EV3 Runtime (disponible sur le support d'installation, dans le chemin
\AdditionalSoftware\Science Package - Firmware\EV3)

»  Bricx Command Center (disponible a I'adresse http://bricxcc.sourceforge.net/
(http://bricxcc.sourceforge.net/))

FIRMWARE POUR LEGO MINDSTORMS EV3

La version du firmware installé sur LEGO MINDSTORMS EV3 doit étre 1.03E ou 1.03H (ou supérieure).
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Pour contréler la version du firmware, sélectionnez Brick Info sur 'onglet Settings (Parameétres) de LEGO
MINDSTORMS EV3. Vous pouvez télécharger la derniere version du firmware (fichier *.bin) sur le site
Web de LEGO.

Utilisez le logiciel LEGO pour effectuer la mise a jour du firmware.

4.2 Installation
L'installation comprend :
» zenon Science Package
> EV3 Setup

P Editor et Runtime de zenon

Sivous avez déja installé zenon 7.20 ou une version supérieure, vous pouvez exécuter immeédiatement
le programme d'installation d'EV3.

INSTALLATION DE ZENON SCIENCE PACKAGE

Démarrez l'installation depuis le support d'installation de zenon et suivez les instructions de I'assistant
d'installation. Vous pouvez également télecharger zenon Science Package sur le site Web de
COPA-DATA. Cette installation inclut déja zenon Logic.

INSTALLATION DU RUNTIME DE STRATON SUR LEGO EV3

1. Installez Bricx Command Center.
Ce programme est disponible en téléchargement a I'adresse
http://bricxcc.sourceforge.net/test_releases (http://bricxcc.sourceforge.net/test_releases).

2. Téléchargez une test_release actuelle.
Le fichier test_release2013007.zip est utilisé aux fins de ces instructions.

3. Connectez le systeme LEGO MINDSTORMS EV3 a l'ordinateur a I'aide d'un cable USB.
4. Ouvrez Bricx CC : Tools -> Find Brick

5. Configurez la connexion
Find Brick 12 ]

Searching for the brick
Poeat Enck Type )
uzh - e -

Firnwiase
Standaid

05 @) L

ok |[ cawel |[ Hep |

» Port:usb
» Brick Type: £V3
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zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3 ﬂ
Zenon

» Firmware : Linux

6. Quvrez Bricx Explorer : Tools -> Explorer.

|me Edit_Seach View Compile | Tooks | Wisdow Help

Durect Conrol 2T e - DO (B W
[EXFNC-T-T- 1WA

Vi mEHbLo O

7. Créez un nouveau dossier appelé  T5 Runtime.

8. Sur le support d'installation, ouvrez le dossier T5 Runtime dans le chemin
suivant :\AdditionalSoftware\Science Package — Firmware\EV3\apps.

9. Copiez les fichiers de ce dossier et ajoutez-les au dossier ~ T5 Runtime- dans Brick Explorer.

10. Quvrez le dossier \AdditionalSoftware\Science Package — Firmware\EV3\prjs sur le support
d'installation.

11. Copiez le fichier t5ev3 vers le dossier dans lequel se trouve également le dossier T5 Runtime.

File Edit View Help
AXSN ad> 0O I 8
Al 0 v # . Common Fies

.
§ BrkFrog_SAVE
X EVIMEG

5 TS Rurnme
se3

4.3 Créer un projet zenon Logic

zenon Logic contient un outil de configuration totalement intégré pour LEGO MINDSTORMS  EV3,
ainsi qu'une bibliotheque de Functions et de Function Blocks.

La premiere étape consiste a créer un projet zenon et un projet zenon Logic dans celui-ci.
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CREER UN PROJET ZENON
1. Ouvrez zenon Editor
2. Sélectionnez Fichier -> Nouveau projet.

3. La boite de dialogue de création de projet s'affiche a I'écran.

ropnnen
stmd e Bconaprapr

i

B S i e,

1 1 ac werkapce
=

Pt it

ot St anon FrEpct IR

et e

4. Spécifiez un nom pour le projet.
5. Cliquez sur OK.
» L'assistant de création de projet démarre.

P Fermez l'assistant.

Vous pouvez également ouvrir le projet de démonstration fourni.

CREER UN PROJET ZENON LOGIC
1. Dans zenon Editor, accédez au nceud zenon Logic (IEC 61131-3).

2. Dans le menu contextuel ou la barre d'outils de la vue détaillée, sélectionnez la commande
Nouveau projet zenon Logic...

Fie Edt Opticns Window Help
e e W A W S e W TR T B TR TR

A== a b BB Db iy f, T o = aiai

Fory ol changes - &
dn Ecusgmant madeing w | Dtotal /0 fitered / 0 setectea

3. La boite de dialogue de création de projet s'affiche a I'écran.

4. Spécifiez un nom pour le projet.
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5. Cliquez sur Fertigstellen.

Semegs

Name

MyEV3

Db

STRATONNG v

4.4 Configuration d'EV3 dans zenon Logic

Le Runtime gere une table d'allocation qui contient les Inputs et Outputs de LEGO MINDSTORMS  EV3.
Un outil de configuration est intégré au module Workbench de zenon Logic.

Pour démarrer la configuration :

1. Dans le module Workbench de zenon Logic, double-cliquez sur Configuration du bus de
terrain.

) MyEV3
[ Graphic
33 Programs
[ Recipe
3 Signals
3 Soft Scope
= Spy
3 Stiing Tables
i Fieldbus Configurasions
%} Binding Configuration
€ Profiles
i yos
39 Global defines
4 Verisbles
B Types

La fenétre Driver 1/O s'affiche a I'écran.
Cliquez avec le bouton droit sur un emplacement libre dans cette fenétre.

Sélectionnez Ajouter des variables dans le menu contextuel.

A A

La fenétre Ajouter une configuration s'affiche.

Choose a configueation

e [
= Amybus Cancel
=
CnF3
= EthemetF
IEC 0570
= IECE1850
= MODBUS
Frofinet 10
% Sharad Memary

oK

6. Sélectionnez le nceud Tous.
7. Sélectionnez LEGO EV3.
8. Cliquez sur OK.
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La configuration est créée dans l'arborescence :

B[] LEGOD Ev3

- [ Buttong

Bl Sensors

- Port0
- Part1
[ Port 2

N

CONFIGURATION LEGO EV3

»

EV3

» Boutons
Capteurs

» Port0

» Port1

» Port2

» Port3

4.4.1 Définir le type de capteur

Vous pouvez définir le type de capteur pour chaque port dans le groupe Capteurs.

Pour cela:

1.

oA W

Double-cliquez sur port.

La fenétre de configuration s'affiche.
Double-cliquez sur Type.

La liste de sélection s'affiche.

Sélectionnez le type souhaite.

Name P Ik
s -
Type T Sound sensor (dB)

Sound sensor (dBA)

Light zensor (active)

Light sensor (ambient)

Colour sensor

Ultrasonic sensor

Temperature sensor

Gyroscopic sesnor (HT)

Digital compass sensor (HT)

EV3 Gyroscopic sensor

EV3 Ultrasonic sensor

EW3 Colour sensor

£

Fermez la boite de dialogue en cliquant sur OK.
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4.4.2 Création de variables

Vous pouvez créer des variables automatiquement ou les connecter manuellement.

CREATION AUTOMATIQUE DE VARIABLES
1. Cliquez avec le bouton droit sur port.
2. Sélectionnez Créer des variables dans le menu contextuel.

3. Toutes les variables requises sont creées automatiquement.

Remarque : Si le type de capteur est defini sur Aucun, aucune variable n'est créeee.

CONNEXION MANUELLE DE VARIABLES

Pour connecter manuellement les variables
1. Cliquez avec le bouton droit sur port.
Sélectionnez Add variables (Ajouter variables) dans le menu contextuel.

La boite de dialogue de configuration s'affiche a I'ecran.

oW

Cliquez sur une valeur pour ouvrir la liste de sélection des valeurs disponibles pour ce type.

CONFIGURATION DES VARIABLES

Paramétres : Description

Symbol Sélection d'une variable conforméement a la syntaxe IEC 61131-3.
Area Intervalle.
Format Type de donnée :

» 32 bit float

» Signed 16 bit integer

» Signed 32 bit integer

» Signed 8 bit integer

» Single bit

» Unsigned 16 bit integer
» Unsigned 32 bit integer
» Unsigned 8 bit integer

Offset Non utilisé.
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Parameétres : Description

Bit Number Numéro de bit.

TYPES DE DONNEES

Vous pouvez connecter des variables de n'importe quel type de données aux I/0O du systeme LEGO
EV3. Le Runtime convertit automatiquement les valeurs conformément au type de données de la
variable.

Remarque : Les variables STRING ne sont pas prises en charge.

4.4.3 Fonction blocs et fonctions

Certains Function Blocks et Functions fournis dans la bibliotheque permettent de contréler les LED, les
sons, les écrans a cristaux liquides et les moteurs du systeme LEGO EV3.

Les Function Blocks suivants sont décrits de maniere plus détaillée :

» LED
» Sound
» Motor

4.4.3.1 LED (diode électroluminescente)

Configuration du motif de LED :

Paramétres : Description

SetLed Crée un motif de LED

[IN] LED Indice du motif de LED a appliquer :
» O:Toutes LED éteintes.

» 7-9: Motif de LED correspondant.

[OUT] Q Motif de LED actuel.

4.4.3.2S0ons

Configurer la diffusion de sons.

Général :
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Parametres :

PlaySnd

[IN] ENABLE

[IN] FREQ
[IN] DURATION

[IN] VOLUME

[OUT] PLAYING

Sons systeme :

Diffuser les sons.

Activer la diffusion de sons :

» TRUE : Les sons sont diffusés.
Pour activer la diffusion de sons, le parametre antérieur doit
étre FALSE.

» FALSE : Les sons ne sont pas diffuseés.
Fréquence du son.
Durée du signal.

Volume
»  Minimum: 0
»  Maximum : 700

TRUE, si les sons sont diffusés.

Parametres : Description

PlaySysSnd

[IN] ENABLE

[IN] SND

[IN] VOLUME

[OUT] PLAYING
Symbol

Area

Format

Diffuser les sons systeme.

Activer la diffusion de sons :

» TRUE : Les sons sont diffusés.
Pour activer la diffusion de sons, le parametre antérieur doit
étre FALSE.

» FALSE : Les sons ne sont pas diffuseés.
Indice du systeme son.

Volume.
» Minimum : 0
»  Maximum : 700

TRUE, si un son systeme est diffusé.

Nom de la variable, conformément a la syntaxe IEC 61131-3.
» Echange de données

» FEtat des données.

Type de donnée :
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Parameétres : Description

»

»

»

»

32 bit float

Signed 16 bit integer
Signed 32 bit integer
Signed 8 bit integer
Single bit

Unsigned 16 bit integer
Unsigned 32 bit integer
Unsigned 8 bit integer

Offset Non utilisé.

Bit Number Numéro de bit.

4.4.3.3Moteur

Configuration du moteur.

INFORMATIONS DU MOTEUR

Informations du moteur :

Paramétres : Description

Motorinfos Appeler les informations du moteur.

[IN] MOTOR Indice du moteur : 7 a 4

[OUT] SPEED Vitesse actuelle.

[OUT] TACHO Nombre actuel de rotations pour afficher la distance parcourue.

FONCTIONNEMENT DU MOTEUR

Fonctionnement d'un moteur :

Parametres : Description

Rotate Fonctionnement d'un moteur.

[IN] MOTOR Indice du moteur : 7 a 4
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Parameétres : Description

[IN] START Démarrer le moteur :

» TRUE : Le moteur démarre. Pour que le moteur démarre, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : Le moteur ne démarre pas.

[IN] POWER Force a appliquer :
» 2553 -7:Reculer.
» O: Arréter.

» 7a255: Avancer.
[OUT] RUNNING TRUE si le moteur fonctionne.
[OUT] SPEED Vitesse actuelle.

Fonctionnement de plusieurs moteurs :

Parametres : Description

Rotate2 Fonctionnement de plusieurs moteurs.
[IN] MOTORS Indice des numéros de moteur.

» Moteur1:7

» Moteur?2:2

» Moteur 34

» Moteur4:8

Exemple : Pour adresser les moteurs 7 et 2, saisissez 3 (1 + 2).

[IN] START Démarrer le moteur :

» TRUE : Le moteur démarre. Pour que le moteur démarre, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : Le moteur ne démarre pas.
[IN] POWER Force a appliquer :
-255 a -1 : Reculer.
0 : Arréter.
12255 : Avancer.

[OUT] RUNNING TRUE si le moteur fonctionne.
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Parameétres : Description

[OUT] SPEED Vitesse actuelle.

ANGLE DE ROTATION

Angle de rotation d’'un moteur :

Parametres : Description

RotateAngel Angle de rotation d'un moteur.
[IN] MOTORS Indice du moteur : 7 a 4
[IN] START Démarrer le moteur :

» TRUE : Le moteur démarre. Pour que le moteur démarre, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : Le moteur ne démarre pas.

[IN] POWER Force a appliquer :
» -255a-7:Reculer.
» O:Arréter.
» Ta255: Avancer.
[IN] ANGLE Angle en degrés.
[IN] BRAKE Frein.
» TRUE : Le moteur est freiné a la fin.

» FALSE : Le moteur n'est pas freine.
[OUT] RUNNING TRUE si le moteur fonctionne.
[OUT] SPEED Vitesse actuelle.

Angle de rotation de plusieurs moteurs :

Paramétres : Description

RotateAngel2 Angle de rotation de plusieurs moteurs.

[IN] MOTORS Indice des numéros de moteur.
» Moteur1:7
» Moteur?2:2
» Moteur3:4
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Parameétres : Description

» Moteur4:8
Exemple : Pour adresser les moteurs 7 et 2, saisissez 3 (1 + 2).

[IN] START Démarrer le moteur :

» TRUE : Le moteur démarre. Pour que le moteur démarre, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : Le moteur ne démarre pas.
[IN] POWER Force a appliquer :

» -255a-7:Reculer.

» O:Arréter.

» TaZ255:Avancer.
[IN] ANGLE Angle en degrés.
[IN] BRAKE Frein.

» TRUE : Le moteur est freiné a la fin.

» FALSE : Le moteur n'est pas freiné.

[OUT] RUNNING TRUE si le moteur fonctionne.
[OUT] SPEED Vitesse actuelle.
VITESSE

Vitesse d'un moteur :

Parametres : Description

RotateCount Faire fonctionner un moteur pendant un nombre défini d'impulsions
de compteur.

[IN] MOTORS Indice du moteur : 7 a 4

[IN] START Démarrer le moteur :

» TRUE : Le moteur démarre. Pour que le moteur démarre, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : Le moteur ne démarre pas.

[IN] POWER Force a appliquer :
» -255a-7:Reculer.
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Parameétres : Description

» O Arréter.

» Ta255: Avancer.
[IN] COUNT Nombre d'impulsions de rotation.
[IN] BRAKE Frein.
TRUE : Le moteur est freiné a la fin.
FALSE : Le moteur n'est pas freiné.
[OUT] RUNNING TRUE si le moteur fonctionne.
[OUT] SPEED Vitesse actuelle.

Vitesse de plusieurs moteurs :

Parametres : Description

RotateCount2 Faire fonctionner un moteur pendant un nombre défini d'impulsions
de compteur.

[IN] MOTORS Indice des numéros de moteur.

» Moteur1:17

» Moteur?2:2
» Moteur3:4
» Moteur4:8

Exemple : Pour adresser les moteurs 7 et 2, saisissez 3 (1 + 2).

[IN] START Démarrer le moteur :

» TRUE : Le moteur démarre. Pour que le moteur démarre, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : Le moteur ne démarre pas.

[IN] POWER Force a appliquer :
» -255a-7:Reculer.
» O: Arréter.

» Ta255: Avancer.
[IN] COUNT Nombre d'impulsions de rotation.

[IN] BRAKE Frein.
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Parameétres : Description

» TRUE : Le moteur est freiné a la fin.

» FALSE : Le moteur n'est pas freiné.
[OUT] RUNNING TRUE si le moteur fonctionne.

[OUT] SPEED Vitesse actuelle.

DUREE DE FONCTIONNEMENT

Durée de fonctionnement d'un moteur :

Parameétres : Description

RotateTime Faire fonctionner un moteur pendant une durée définie.
[IN] MOTORS Indice du moteur : 7 a 4
[IN] START Démarrer le moteur :

» TRUE : Le moteur démarre. Pour que le moteur démarre, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : Le moteur ne démarre pas.

[IN] POWER Force a appliquer :
» 2553 -7:Reculer.
» O:Arréter.
» Ta255: Avancer.

[IN] SECONDS Durée de fonctionnement du moteur, en secondes.

[IN] BRAKE Frein.
» TRUE : Le moteur est freiné a la fin.

» FALSE : Le moteur n'est pas freiné.
[OUT] RUNNING TRUE si le moteur fonctionne.

[OUT] SPEED Vitesse actuelle.

Vitesse de plusieurs moteurs :

Parametres : Description

RotateTime2 Faire fonctionner plusieurs moteurs pendant une durée définie.

[IN] MOTORS Indice des numéros de moteur.
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Parameétres : Description

» Moteur1:7
» Moteur?2:2
» Moteur3:4
» Moteur4:8

Exemple : Pour adresser les moteurs 7 et 2, saisissez 3 (1 + 2).

[IN] START Démarrer le moteur :

» TRUE : Le moteur démarre. Pour que le moteur démarre, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : Le moteur ne démarre pas.

[IN] POWER Force a appliquer :

» -255a-7:Reculer.

» O:Arréter.

» Ta255: Avancer.
[IN] SECONDS Durée de fonctionnement des moteurs, en secondes.
[IN] BRAKE Frein.

» TRUE : Le moteur est freiné a la fin.

» FALSE : Le moteur n'est pas freiné.
[OUT] RUNNING TRUE si le moteur fonctionne.

[OUT] SPEED Vitesse actuelle.

PUISSANCE DE SORTIE DU MOTEUR

Définir la puissance de sortie d’'un moteur :

Parametres : Description

SetPower Définir la puissance de sortie d'un moteur :
[IN] MOTORS Indice du moteur : 7 a 4
[IN] SET Définir la puissance de sortie :

» TRUE : La puissance de sortie est définie. Pour cela, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : La puissance de sortie nest pas modifiee.
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Parameétres : Description

[IN] POWER Force a appliquer :
» -255a-T:Reculer.
» O:Arréter.

» 7a255: Avancer.

Définir la puissance de sortie de plusieurs moteurs :

Parameétres : Description

SetPower2 Faire fonctionner plusieurs moteurs pendant une duréee définie.
[IN] MOTORS Indice des numéros de moteur.

» Moteur1:7

» Moteur?2:2

» Moteur3:4

» Moteur4:8

Exemple : Pour adresser les moteurs 7 et 2, saisissez 3 (1 + 2).

[IN] SET Définir la puissance de sortie :

» TRUE : La puissance de sortie est définie. Pour cela, le
parametre antérieur doit étre FALSE.

» FALSE : La puissance de sortie n'est pas modifiée.
[IN] POWER Force a appliquer :

» 2553 -7:Reculer.

» O:Arréter.

» 7a255: Avancer.

ARRETER UN MOTEUR

Arréter un moteur :

Parametres : Description

StopMotor Arréter un moteur.
[IN] MOTOR Indice du moteur : 7 a 4
[IN] STOP Le moteur est arrété.

Arréter plusieurs moteurs :
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Parameétres : Description

StopMotor2 Arréter plusieurs moteurs.
[IN] MOTORS Indice des numéros de moteur.
» Moteur1:7
» Moteur?2:2
» Moteur3:4
» Moteur4:8

Exemple : Pour adresser les moteurs 7 et 2, saisissez 3 (1 + 2).

[IN] STOP Les moteurs sont arrétés.

4.5 Connexion du systeme EV3 a zenon Logic Editor
LEGO MINDSTORMS EV3 et zenon Logic communiquent par Wi-Fi.

Pour établir les communications :

1.
2.

Insérez le Netgear WNA1100 Wi-Fi Dongle dans le port USB du systeme Brick.

Activez la Wi-Fi du systeme LEGO MINDSTORMS EV3.
Pour cela :

a) Ouvrez I'onglet Settings (Parametres) (symbole représentant un outil).
b) Activez la Wi-Fi.

Connectez-vous a votre réseau.

-

Vous trouverez d'autres informations concernant la Wi-Fi dans les instructions de votre systeme
LEGO MINDSTORMS EV3.

Définissez I'adresse IP du systeme LEGO MINDSTORMS EV3 dans zenon Logic Editor.
Pour cela :

a) Ouvrez le menu Tools (Outils).

b) Sélectionnez la commande Communication parameters (Parametres de communication).
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c) La boite de dialogue de sélection de I'adresse IP s'affiche.

d) Sélectionnez I'adresse IP du systeme EV3. (Voir également le chapitre Premieres
manipulations du projet de démonstration (a la page 61).)

Communication Settings l &
-
[ 15 Runtime -
. Cancel
52168.73.113.1100 | ; .
o Browse |
1921681131100 - -
192168.33.111:502 Help
192 168,33 45:502 —'
192 168,33 46:502
19216833 5:502
152 168.33.88.1100
192 168.73.113:1100
192168.73.114:1100
192168.73.1151100
182168.73.1151100(10) -

Remarque :

- Vous trouverez I'adresse IP correcte dans le systeme Brick, sur I'onglet Settings
(Parametres) (symbole représentant un outil), sous I'intitulé Brick Info.

- Le Runtime utilise le port 7700.

5. Deémarrez T5 Runtime sur le systeme LEGO MINDSTORMS EV3.
Pour cela:

a) Sur l'onglet App (Application) (symbole représentant une fleche) du systeme Brick,
sélectionnez T5 Runtime.

b) Appuyez sur le bouton central du systeme Brick.

¢) Le Runtime démarre.

Vous pouvez maintenant créer un nouveau programme dans le module Workbench de zenon Logic
pour controler votre systeme LEGO MINDSTORMS EV3 a l'aide de votre programme.

4.6 Premieres manipulations du projet de démonstration

Vous pouvez vous familiariser avec les fonctions et les parametres de base du systeme LEGO
MINDSTORMS EV3 en utilisant zenon et zenon Logic avec le projet de démonstration fourni.

Pour cela:

1. Quvrez le projet de déemonstration appelé EV3_DEMO dans zenon Editor.
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zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3 a
Zenon

2. Connectez les capteurs et les moteurs aux ports correspondants.

3. Configurez le driver zenon Logic : LEGO_EV3.

CONFIGURATION DU DRIVER

Pour configurer le driver :
1. Dans le projet zenon, accédez au nceud Driver (sous Variables).
2. Cliquez avec le bouton droit sur le driver zenon Logic : LEGO_EV3.

3. Sélectionnez Driver configuration (Configuration du driver) dans le menu contextuel.

= ?an;;.us‘e:qvm_n.)m;_m LN N N AP )
arabie |State. identification A Description Fie name
Detetyp Drives foe intemal varisbles Intern
? = cirworae Oriver for mathemsatics varisbles MATHDRR
5 @ Aom Driver for system variables SYSDRV
@ Measng unts SMUL SIMURL32
© & Sowens 0 _STRATONS
# Q) Functons 2 e *
»§ Langusge fie W8 Exchange rives
1 Hstonan |
# (8] Recoes A Driver configuration...
g i:rw 3 ‘i Import vatiables from deives...
ﬁ B “ﬁﬁ:""" 0 Createsedt simuiation project
Producton Schedder 9
i pogmiiienin O e muttion rcpc
o S
& Load Marugement )(; e
é Message Cortd ﬁf
&) Repot Genenstor D’é Edit sefectec ce
® }, ;:m OF Replace tert In selected column...
T7 SAP rtedace |
. Q Fles di Properties
'; ': wdldw-on Wl ewp "
@ Prject backacs
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zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3 ﬂ
zenon

4. La fenétre de configuration s'affiche.

- o]
d .

| Concd |

5. Sur l'onglet Général, sélectionnez I'entree Matériel pour le parametre Mode.

6. Basculez vers I'onglet Connections (1).

Use mutiple connections
2 connections

Use evert connecton
Ensbled fsportaneous and poling)
Max. wrte request length
512 v
Ignors PLC time stamps (shways use Jocal tme)

a) Sélectionnez la connexion LEGO_EV3 (2).
b) Cliquez sur Edit. (3)

c) Pour le parametre Primary IP address, saisissez I'adresse IP de votre systeme Brick.
Vous trouverez 'adresse dans le systeme Brick, sur I'onglet Settings (symbole représentant
un outil), sous Brick Info.

d) Modifiez le paramétre Primary port no (4) en 7700.
e) Confirmez la saisie en cliquant sur Save (5).

7. Fermez la fenétre en cliquant sur OK.
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zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3

CONFIGUREZ LE PROJET ZENON LOGIC ET DEMARREZ LE RUNTIME.

Apres avoir configuré le driver, ouvrez le projet zenon Logic.
Pour cela :

1. Dans zenon Editor, accédez au nceud zenon Logic (IEC 61131-3).

2. Double-cliquez sur le projet.

Tt Oument Windew el
A5 D ol ia D

3. Dans le module Workbench de zenon Logic, ouvrez le menu Tools.

4. Cliquez sur Partamétres de communication.

¥ Qptions... |0 B A% E AR F e
Lutomae... |

Geperate Hiwd Deument...
Build Monitoring Apphcation...
& Hisory..
W5 Globsl Bnding Edior
M Compare Prejent
OPC Clant
af ECH1850 Chent
Geese Cheng

| Cammunication Parsenetess—.
ntime Pgramanens. O

Impon..
Ezport..

Comyert Progeam
Susemation Serpt..

Zenon
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5.

Zenon

La boite de dialogue de configuration des parametres de communication s'affiche.
(Voir également le chapitre Connexion du systeme EV3 a zenon Logic Editor (a la page 60).)

[T v]

|1?2.1s.1?2.12?:1100 ||:|

17216.172.127:1100

Saisissez I'adresse IP de votre systeme LEGO MINDSTORMS EV3 Brick, ainsi que son numéro de
port.

Format : Numéro de port d'adresse IP.

Vous trouverez |'adresse IP dans le systeme Brick, sur I'onglet Settings (Parametres) (symbole
représentant un outil), sous I'intitulé Brick Info.

Numéro de port : 7700.

Utilisez le Runtime de straton pour établir la connexion au systeme EV3.
Pour cela :

» Ouvrez le menu Projet.

»  Sélectionnez I'entrée Online.

» Confirmez votre réponse a la question apres avoir téléchargé le projet en cliquant sur OK.
»

Chargez le projet sur le systeme EV3.
(Ou : sélectinnez Projet -> Télécharger I'application.)

Basculez vers zenon Editor

Dans la barre d'outils Fichiers du Runtime, cliquez sur Créer tous les fichiers du Runtime.

Cliquez sur Démarrer le Runtime.

File Edit Options Window Help
EEW e B - i =, =T
20 gt s a | @ [ 100 LN I I

L 2 B %— 532

B

(5=t

DA Sl

Variables State| Project name: Target
23 Driver . Filter text | Fitert
Datatypes (EGO EV3 T72.1¢

Reaction matrix
@ Mlocations

Alarm

Le Runtime du systeme EV3 démarre.
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47 Forum de COPA-DATA

Sivous avez des questions concernant zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS, vous trouverez
des réponses et des informations dans le Science Package Thread du forum de COPA-DATA :
www.copadata.com/forums (http://www.copadata.com/forums).
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