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#include "StdAfx.h"
#include "Form2.h"

namespace Cmd_pic {

System::Void Form2::Form2 Load(System::Object® sender, System::EventArgs" e)

{

inti=0;

while (i < 16)

{

}

m_cfgservol[i] ="50000";
m_cfgservo2[i] = "50000";
i+t

E

if (File::Exists("config_moteur.txt")&& File::Exists("config_sliders.txt"))

{

StreamReader "sr3;

String *line3;

StreamReader "sr4;

String ~line4;

intk=0;

int1=0;

sr3 = genew StreamReader("config_moteur.txt");
line3 = sr3->ReadLine();

while (line3 != nullptr)

{

m_cfgmoteur[k] = line3;

line3 = sr3->ReadLine();

k++;

}

srd4 = gcnew StreamReader("config_sliders.txt");
line4 = sr4->ReadLine();

while (line4 != nullptr)

m_cfgslider[l] = line4;
line4 = sr4->ReadLine();
I++;

H
sr3->Close();
sr4->Close();

trackBar rouel->Minimum = Convert::ToInt32(m_cfgslider[0]);
textBox valS1min->Text = m_cfgslider[0];

trackBar_rouel->Maximum = Convert::ToInt32(m_cfgslider[1]);
textBox_valS1max->Text = m_cfgslider[1];

trackBar_rouel->Value = Convert::Tolnt32(m_cfgslider[2]);
textBox_valslider1->Text = m_cfgslider[2];

m_ecart] = Convert::Tolnt32(m_cfgslider[3]);
textBox_ecartl->Text = m_cfgslider[3];

trackBar_roue2->Minimum = Convert::ToInt32(m_cfgslider[4]);
textBox_valS2min->Text = m_cfgslider[4];

trackBar_roue2->Maximum = Convert::Tolnt32(m_cfgslider[5]);
textBox valS2max->Text =m_cfgslider[5];

//Fonction s'exécutant a I'ouverture de la form2

//Permet d'avoir une valeur dans le fichier de config méme si tous les champs ne sont pas remplis

//Lecture des fichiers de configuration

o' Réglages
Servomoteurs
Roue 1: g |
LT
38943 38943 57270
Roue 2. =
v
38870 38870 56980
Ecart entres filrez roue 1: - 12400
Réqlage rapide |
Ecart entres filtrez roue 2 1205
hdatewrs
Cam R Cam LV
Waleur timer H rapide: EI:_-tDEI 0«E0
Walelr timer L rapide: D00 0«00
Enregistrer
Y alewr timer H lent: 0=EF 0BF
aleur timer L lent: 00 00

=Joks
Choix filtre roue T 1w

Chaix filtrs roue 2 .v

Réalage manuel |

=

Annuler |

Intégration des bibliothéques

A4

Initialisation des variables

Si les fichiers
Config_moteurs.txt
Config_sliders.txt
existent ?

Initialisation des variables 1=k=0

v

Lecture des valeurs du fichier de configuration

« config_moteur.txt »
des moteurs jusqu’a la fin.

v

Lecture des valeurs du fichier de configuration

« config_sliders.txt »
des moteurs jusqu’a la fin.

v

Fermeture des flux de lecture

v

Lecture, mise en forme et affichage
valeur minimum du Slider de la roue 1

de

la

v

Lecture, mise en forme et affichage
valeur maximum du Slider de la roue 1

de

la

v

Lecture, mise en forme et affichage
valeur position du Slider de la roue 1

de

la

v

Lecture, mise en forme et affichage
valeur écart entre filtre de la roue 1

de

la

v

Lecture, mise en forme et affichage
valeur minimum du Slider de la roue 2

de

la

v

Lecture, mise en forme et affichage

valeur maximum du Slider de la roue 2

de

la

v
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trackBar_roue2->Value = Convert::Tolnt32(m_cfgslider[6]);
textBox_valslider2->Text = m_cfgslider[6];

m_ecart2 = Convert::ToInt32(m_cfgslider[7]);
textBox_ecart2->Text = m_cfgslider[7];

textBox_tmrHfast->Text = m_cfgmoteur[0];

textBox_tmrLfast->Text = m_cfgmoteur[1];

textBox_tmrHlow->Text = m_cfgmoteur[2];

textBox_tmrLlow->Text = m_cfgmoteur[3];

System::Void Form2::trackBar rouel ValueChanged(System::Object “sender, System::EventArgs "e)

{

}

trackBar_rouel->Minimum = Convert::Tolnt32(textBox valS1min->Text);
trackBar rouel->Maximum = Convert::Tolnt32(textBox_valS1max->Text);
textBox valslider]->Text = trackBar rouel->Value.ToString();
frml->cmd_servo(trackBar rouel->Value, 0);

System::Void Form2::trackBar _roue2 ValueChanged(System::Object” sender, System::EventArgs™ ¢)

{

trackBar_roue2->Minimum = Convert::Tolnt32(textBox valS2min->Text);
trackBar_roue2->Maximum = Convert::ToInt32(textBox_valS2max->Text);
textBox_valslider2->Text = trackBar_roue2->Value.ToString();
frm1l->cmd_servo(trackBar roue2->Value, 1);

o5 Réglages

Servomotewrs

=%

Roue 1 g
\.5

38943

Roue 2 E

38870

38943

38870

Choi fillre roue 7] s

57270

Chi filtre roue 2|+ |

5E3E0

Ecart entres files roue 1:

Ecart entres filres roue 2;

1240

Réglage rapide |
1205

Moteurs

W aleur timer H rapide:
Waleur timer L rapide:
Waleur timer H lent:

Waleur timer L lent;

Cam IR Cam L

0x00 OxED
0=00 =00
OxBF OxBF
0=00 =00

E rreqistrer |

Réglage manuel

| Annuler |

Lecture, mise en forme et affichage de la
valeur position du Slider de la roue 2

v

Lecture, mise en forme et affichage de la
valeur écart entre filtre de la roue 2

v

Lecture, mise en forme et affichage de la
valeur du Timer (rapide et lente) pour le
moteur de la caméra UV

A 4

Lecture, mise en forme et affichage de la
valeur du Timer (rapide et lente) pour le
moteur de la caméra IR

d

-~

A\ 4

Fin de la fonction

Changement de
parametre de la zone
roue 1

v

Conversion valeur min en text

v

Conversion valeur max en text
v

Lecture de la valeur du slider

et conversion de la valeur en

text

v

Paramétrage de la fonction
cmd servo nour le servomoteur 1

Changement de
parametre de la zone
roue 2

v

Conversion valeur min en text

Y
Conversion valeur max en text
v
Lecture de la valeur du slider et
conversion de la valeur en text

v

Paramétrage de la fonction
cmd servo nour le servomoteur 2
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System::Void Form2::comboBox_rouel SelectedIndexChanged(System::Object” sender, System::EventArgs" e)

{
m_cfgservol[comboBox_ rouel->SelectedIndex] = trackBar rouel->Value.ToString();
}
System::Void Form2::comboBox_roue2_ SelectedIndexChanged(System::Object” sender, System::EventArgs” ¢)
{
m_cfgservo2[comboBox roue2->SelectedIndex] = trackBar roue2->Value.ToString();
}

System::Void Form2::button rec Click(System::Object” sender, System::EventArgs™ e)
{
StreamWriter “swl;
StreamWriter “sw2;
StreamWriter “sw3;
swl = gcnew StreamWriter("config_rouel .txt");
sw2 = gcnew StreamWriter("config_roue2.txt");
sw3 = gcnew StreamWriter("'config_sliders.txt");
for each (String * s in m_cfgservol) swl->WriteLine(s);
for each (String s in m_cfgservo2) sw2->WriteLine(s);
trackBar_rouel->Value = trackBar rouel->Minimum,;
trackBar roue2->Value = trackBar roue2->Minimum;
m_cfgslider[0] = trackBar rouel->Minimum.ToString();
m_cfgslider[1] = trackBar rouel->Maximum.ToString();
m_cfgslider[2] = trackBar_rouel->Value.ToString();
m_cfgslider[3] = m_ecartl.ToString();
m_cfgslider[4] = trackBar_roue2->Minimum.ToString();
m_cfgslider[5] = trackBar roue2->Maximum.ToString();
m_cfgslider[6] = trackBar roue2->Value.ToString();
m_cfgslider[7] = m_ecart2.ToString();
for each (String s in m_cfgslider) sw3->WriteLine(s);
swl->Close();
sw2->Close();
sw3->Close();

//Bouton enregistrement manuel (on défini chaques filtres un par un)

o' Réglages :., ||flJI
Servomateurs
Fioue 1: ; Chai filtre roue 1/ s
38943 38943 Br270
Fioue 2: _/' Choi filrs rous 2| v .
3ag70 3ae70 5E9E0
Ecart entres filtres rowe 1 12400 — ——————
] Réqlage rapide | Réalage manuel |
Ecart entres filtnes roue 22 1205

tateurs
Cam IR Cam LY
Waleur timer H rapide: EI:_-tDEI 0«E0
Walelr timer L rapide: D00 0«00 —
Y alewr timer H lent: 0=BF O=BF ﬂ| EJ
aleur timer L lent: 0=00 0=00

Annuler |

Enregistrement de la valeur du filtre en
cours (lors du paramétrage en mode
manuel de la rouel)

Enregistrement de la valeur du filtre en
cours (lors du paramétrage en mode
manuel de la roue?2)

Création des flux d’écriture SW1 a SW3 avec :
SW1 pour config rouel.txt

SW2 pour config_roue2.txt

SW3 pour config_sliders.txt

v

Pour chaque position de filtres de la rouel,
sauvegarder la position + Ecriture dans le fichier
config rouel.txt correspondant au flux SW1.

v

Pour chaque position de filtres de la roue2,
sauvegarder la position + Ecriture dans le fichier
config_roue2.txt correspondant au flux SW2.

v

Sauvegarder des valeurs minimum, maximum,
position et écart du slider de la rouel

v

Sauvegarder des valeurs minimum, maximum,
position et écart du slider de la rouel

v

Ecriture dans le fichier config sliders.txt
config rouel.txt correspondant au flux SW3.

v

Fermeture des flux SW1 a SW3
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System::Void Form2::button_recfast Click(System::Object” sender, System::EventArgs”™ e)

{

System::

StreamWriter “swl;
StreamWriter “sw2;
StreamWriter “sw3;
inti=0;
m_ecart] = Convert::ToInt32(textBox_ecartl->Text);
m_ecart2 = Convert::ToInt32(textBox_ecart2->Text);
for (1= 1; i<l6; i++)
{
int a = Convert::ToInt32(m_cfgservol[i-1]);
a=a+m ecartl;
int b = Convert:: ToInt32(m_cfgservo2[i-1]);
b=b+m ecart2;
m_cfgservol[i] = a.ToString();
m_cfgservo2[i] = b.ToString();
}
swl = genew StreamWriter("config rouel.txt");
sw2 = genew StreamWriter("config_roue2.txt");
sw3 = genew StreamWriter("config_ sliders.txt");
for each (String * s in m_cfgservol) sw1->WriteLine(s);
for each (String * s in m_cfgservo2) sw2—>WriteLine(3);
trackBar_rouel->Value = trackBar rouel->Minimum;
trackBar_roue2->Value = trackBar roue2->Minimum,;
m_cfgslider[0] = trackBar rouel->Minimum.ToString();
m_cfgslider[1] = trackBar rouel->Maximum.ToString();
m_cfgslider[2] = trackBar_rouel->Value.ToString();
m_cfgslider[3] = m_ecart]l.ToString();
m_cfgslider[4] = trackBar_roue2->Minimum.ToString();
m_cfgslider[5] = trackBar_roue2->Maximum.ToString();
m_cfgslider[6] = trackBar roue2->Value.ToString();
m_cfgslider[7] = m_ecart2.ToString();
for each (String * s in m_cfgslider) sw3->WriteLine(s);
swl->Close();
sw2->Close();
sw3->Close();

Void Form2::button_recmoteur Click(System::Object® sender, System::EventArgs"

StreamWriter "\sw;

sw = genew StreamWriter("config_moteur.txt");
m_cfgmoteur[0] = textBox_tmrHfast->Text;
m_cfgmoteur[1] = textBox_tmrLfast->Text;
m_cfgmoteur[2] = textBox_tmrHlow->Text;
m_cfgmoteur[3] = textBox_tmrLlow->Text;
m_cfgmoteur[4] = textBox tmrHfastUV->Text;
m_cfgmoteur[5] = textBox_tmrLfastUV->Text;
m_cfgmoteur[6] = textBox tmrHlowUV->Text;
m_cfgmoteur[7] = textBox tmrLlowUV->Text;
for each (String * s in m_cfgmoteur) sw->WriteLine(s);
sw->Close();

//Bouton enregistrement rapide (on définit les filtres 1 des 2 roues ainsi que I'écart entre les filtres)

e) //Enregistrement des valeurs de vitesse moteur

Attente événement utilisateur Clic sur« Réglage rapide »

M=%

I o: Reglages
Servomoteurs
Roue 1: ; Chaoix filre roug 1| »
33943 23943 R7270
Rloue 2: : Choix iltre roue 2w _
3a70 3a70 BE9E0
Ecart entres fitres rowe 1: 12400 A—
Réglage rapide | Réglage manuel |
Ecart entres filtres roue 22 1205
tdobeurs
Cam IR Cam LY
WaleLr timer H rapide: =00 0=E0
Waleur timer L rapide: (w00 w00 |
Enreaistrer :
Y aleur timer H lent: 0=BF 0:BF 0K
Walewr timer L lent: (0=00 0=00 W|

Création des flux d’écriture SW1 a SW3 avec :
SW1 pour config_rouel.txt
SW2 pour config roue2.txt
SW3 pour config_sliders.txt
v
Initialisation de la variable 1.

Lecture de la valeur d’écart des filtres de la roue 1.
Lecture de la valeur d’écart des filtres de la roue 2.
v
Calcul par addition de la valeur initiale et de
I’écart, des 16 valeurs de positions des différents

filtres pour la roue 1

v
Calcul par addition de la valeur initiale et de
I’écart, des 16 valeurs de positions des différents
filtres pour la roue 2

v
Création de la chaine de caracteres correspondante
pour chaque roue (roue 1 / roue 2).

v

Pour chacun des fichiers config roue 1.txt et
config roue 2.txt écriture des valeurs.

v
Pour le fichier « config_sliders.txt » écriture des
valeurs minimum, maximum, position, €cart pour
chacune des 2 roues.

y

Fermeture des flux SW1 a SW3

Création du flux d’écriture SW
v
Conversion en mode texte des

“Valeurs Timer” H & L pour

chaque caméra.
v

Ecriture des lignes dans le

fichier “config_moteur.txt”.
v

Fermeture du flux d’écriture SW
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System::Void Form2::button ok Click(System::Object” sender, System::EventArgs" e)

if (File::Exists("config rouel.txt") && File::Exists("config roue2.txt"))

{

StreamReader "srl;

String ~inel;

StreamReader "sr2;

String ~line2;

inti=0;

intj=0;

srl = gcnew StreamReader("config_rouel.txt");
linel = sr1->ReadLine();
while (linel != nullptr)

{

frm1->m_cfgrouel[i] = linel;
linel = sr1->ReadLine();

it+;

}

sr2 = gcnew StreamReader("config_roue2.txt");
line2 = sr2->ReadLine();

while (line2 != nullptr)

{

fim1->m_cfgroue2[j] = line2;

line2 = sr2->ReadLine();

it

}

sr1->Close();

sr2->Close();

//Lors du clic sur OK mise a jour des valeurs dans la Forml

o: Reglages

Servomoteurs

Foue1: g
L

33943

Roue 2 =
/

33870

Ecart entres filtres rowe 1: 1240

Ecart entres filtres roue 2;

tdobeurs

Cam IR
WaleLr timer H rapide: =00

Waleur timer L rapide: (w00
W aleur timer H lent: 0BF

Walewr timer L lent: (0=00

33943

33870

Réglage rapide |
1208

Cam LY

0=E0
Ox00
O=BF
Ox00

Enreaistrer |

.
I |l
=)

Chois filtre roue 1| s

G2y

Choix iltre roue 2w .

BE3E0

Réglage manuel |

ok |
Annuler |

Les fichiers
("config_rouel.txt")
et ("config roue2.txt")
Existent-ils ?

Création des flux de lecture SR1 & SR2

v

Initialisation des variables [ & J a 0

\

Chargement des valeurs contenues dans
le fichier « config_rouel.txt »

+ \ 4

Incrémentation de « 1 »

Lecture de la derniére ligne du
fichier (si nulle) ?

¥ Oul
A4

Chargement des valeurs contenues dans
le fichier « config_roue2.txt »

v

Incrémentation de « j »

v

Lecture de la NON
derniere ligne du fichier

(sinulle) ?
OUI

Fermeture des flux de lecture srl & sr2
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if (File::Exists("config_moteur.txt")&& File::Exists("config_sliders.txt"))

{

}

StreamReader "sr3;
String *line3;
StreamReader "sr4;
String ~line4;

intk =0;

int1=0;

sr3 = genew StreamReader("config_moteur.txt");
line3 = sr3->ReadLine();
while (line3 != nullptr)

{

m_cfgmoteur[k] = line3;
line3 = sr3->ReadLine();
k++;

}

sr4 = gcnew StreamReader("config_sliders.txt");
line4 = sr4->ReadLine();

while (line4 != nullptr)

{

m_cfgslider[l] = line4;

line4 = sr4->ReadLine();

I++;

}

sr3->Close();

sr4->Close();

frm1->m_tmrH1 = Convert::Tolnt32(m_cfgmoteur[0], 16);
frm1->m_tmrL1 = Convert::ToIlnt32(m_cfgmoteur[1], 16);
frm1->m_tmrH2 = Convert::Tolnt32(m_cfgmoteur[2], 16);
frm1->m_tmrL2 = Convert::ToInt32(m_cfgmoteur[3], 16);
frm1->m_timerUVHI1 = Convert::Tolnt32(m_cfgmoteur[4], 16);
frm1->m_timerUVLI = Convert::ToInt32(m_cfgmoteur[5], 16);
frm1->m_timerUVH2 = Convert::Tolnt32(m_cfgmoteur[6], 16);
frm1->m_timerUVL2 = Convert::ToInt32(m_cfgmoteur[7], 16);

Form2::Close();

o: Reglages := ID |
Servamateurs
Roue 1: ; Choix filtre noue 1] »
30343 3343 57270
Roue 2 : Chais filtre raue 2/ v _
30870 30870 GR350

Ecart entres filtres rowe 1: 1240

Réglage rapide | Réglage manuel |
1208

Ecart entres filtres roue 2;

tdobeurs

Cam IR Cam LY
WaleLr timer H rapide: =00 0=E0
Waleur timer L rapide: (w00 w00

Les fichiers
("config_moteur.txt") et

("config_sliders.txt")
existent-ils ?

Création des flux de lecture SR3 & SR4
v

Initialisation des variablesk & 1a 0
Y

Lecture de la ligne pointée par «k »
dans le fichier ‘config moteurtxt" et
écriture dans le tableau m_cfmoteur([k]

v

Incrémentation de « k »

Lecture de la derniere ligne du
fichier (si nulle) ?

\ 4
A 4

Lecture de la ligne pointée par « 1 » dans
le fichier "config sliders.txt" et ¢&criture
dans le tableau m_cfgsliderfl]

+ A

Incrémentation de « 1 »

Lecture
de la derniére liffrne du
fichier (si nulle) ?

NON

Fermeture des flux de lecture SR3 & SR4
v

Chargement et mise en forme (nombres entiers)des 8
valeurs de  Timers d’aprées le  tableau
"m_configmoteur".

Poids fort/poids faible vitesse rapide Cam IR ;

Poids fort/poids faible vitesse lente Cam IR ;

Poids fort/poids faible vitesse rapide Cam UV-Visible;
Poids fort/poids faible vitesse lente Cam UV-Visible.

Enreaistrer |

W aleur timer H lent: 0BF 0«BF IR EJ

Walewr timer L lent: (0=00 0=00 ]
Annuler |

' <

A
Fermeture de la Form 2




