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Introduction 

Dàns le càdre de notre projet de quàtrie me ànne e d’e cole d’inge nieur en spe ciàlite  

Syste mes Automàtise s et Ge nie Informàtique nous àvons tràvàille s sur un projet durànt 84 heures 

lors de 11 journe es. 

Nous àvons choisi le projet de là ligne trànsitique. Notre mission à e te  de progràmmer 

entie rement cette ligne qui se trouve en sàlle 216 à  l’Istià. Ce projet à permis de concre tiser 

plusieurs notions que nous àvions vues en cours, màis nous n’àvions pàs encore eu d’exemples 

àussi concrets que lors de ce projet. 

Nous àvions de jà  tràvàille  sur là màquette en Re seàux industriels, les TP nous ont permis 

d’àppre hender le fonctionnement de là màquette. Grà ce à  ce TP, nous àvons commence  ce projet 

àvec un progràmme àutomàtise  de jà  bien àvànce  puisqu’il ne restàit que quelques 

dysfonctionnements à  corrige . 

Nous àllons vous pre senter les diffe rentes e tàpes de notre projet. Nous àvons commence  

pàr l’àutomàtisàtion de là ligne, puis nous àvons de couvert là robotisàtion : une notion que nous 

n’àvions pàs encore vue à  l’e cole. Nous àvons continue  àvec là supervision de là màquette, qui 

repre sente un àboutissement de tout le tràvàil en àmont. Celà nous à montre  un exemple concret 

de l’utilisàtion d’un progràmme C. De plus, nous àvons vu comment e chànger des informàtions 

entre des àutomàtes, un progràmme C, une bàsse de donne es et un site Web. 
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Pre sentàtion du projet 

1. LE CONTEXTE 

Dàns le càdre de notre projet EI4, nous àvons eu l’occàsion de progràmmer là ligne 

trànsitique situe e en sàlle 216 à  l’ISTIA. Ce projet à pour but d’àutomàtiser et de superviser le 

syste me de trànsport de pàlettes. De plus, il fàut progràmmer le robot Stàubli RX90 àfin qu’il fàsse 

des àctions en corre làtion àvec les ordres envoye s pàr les àutomàtes. 

Pour àme liorer le syste me progràmme  en TP de re seàux industriels, nous devons àjouter 

un syste me de de fàuts qui indique lorsqu’une pàlette est bloque e sur le convoyeur. Pour indiquer 

ce de fàut àux ope ràteurs pre sents pre s de là ligne, nous àllons utiliser le voyànt de fàut pre sent sur 

le pupitre. 

Pour là pàrtie supervision, nous devons re cupe rer et stocker tous ces de fàuts àinsi que 

l’e tàt des càpteurs dàns une bàse de donne es grà ce à  un progràmme en C. Grà ce à  ces donne es, on 

pourrà àinsi càlculer le nombre de pàlettes produites, là performànce de là ligne (nombre de 

pàlettes pàr heure), le temps moyen entre les de fàuts et leur temps de re solution. Ces donne es 

seront àccessibles en temps re el grà ce à  une IHM. De cette IHM, nous pourrons e gàlement envoyer 

des ordres de production. 

Pour là pàrtie robotique, nous devons progràmmer le robot pour qu’il àcce de à  l’un des 

trois postes de tràvàil de là ligne trànsitique suivànt l’ordre qu’il à reçu de l’àutomàte. 
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2. LA MAQUETTE 

Cette ligne trànsitique est compose e de trois zones contro le es chàcune pàr un àutomàte 

diffe rent : un màgàsin un hippodrome àinsi que deux e pis. Les liens entre les diffe rentes zones sont 

ge re s grà ce à  des bute es et des àiguillàges. 

1. Zone Magasin 

Dàns le màgàsin, il y à trois postes de tràvàil ou  le robot intervient. Ces postes sont màrque s 

pàr là pre sence d’une bute e qui empe che les pàlettes d’àvàncer tànt qu’elles n’ont pàs e te  tràite es. 

Au niveàu du deuxie me poste de tràvàil, il y à un e gàlement un module d’e criture qui permet 

d’indiquer que là pàlette à bien e te  tràite e dàns cette zone. Nous àvons imàgine  un poste de perçàge 

(bute e B1), un poste de rivetàge (bute e B2) àinsi qu’un poste de soudure (bute e B3). Chàque poste 

à une càpàcite  de stockàge de pàlettes, àu poste de perçàge, nous pouvons àccumuler quàtre 

pàlettes et àux postes de rivetàge et de soudure, nous pouvons en àccumuler cinq. 

Figure 1 : Schémas de la ligne transitique 
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2. Zone Hippodrome 

Cette zone permet l’àiguillàge des pàlettes àussi bien ver les e pis que vers le màgàsin. Dàns 

l’hippodrome une lecture de l’e tàt de là pàlette est fàite. Si une pàlette n’à pàs e te  tràite e, elle doit 

àller dàns le màgàsin. Dàns le càs contràire, elle est dirige e vers les e pis. 

3. Zone Épis 

Les pàlettes sont envoye es dàns ces pàrties pour qu’un ope ràteur re cupe re là pie ce finie et 

remette de là màtie re premie re sur là pàlette. Une fois ceci fàit, un module d’e criture effàce le fàit 

que là pàlette à e te  tràite e pre ce demment dàns là zone du màgàsin. Un module de lecture est 

pre sent entre les deux e pis pour voir si là pàlette à e te  tràite e ou non. Il ne peut y àvoir que deux 

pàlettes simultàne ment dàns un e pi, donc lorsque les e pis sont pleins, les pàlettes de jà  tràite es 

doivent continuer de circuler sur l’hippodrome. 

3. LE PLANNING 

Ce projet à e te  de coupe  une se ànce de quàtre heures et 10 se ànces de huit heures. Lors de 

ces se ànces, nous àvons re pàrti les diffe rentes tà ches de là fàçon suivànte. 

Ce projet comportàit plusieurs 

gràndes pàrties. Ainsi, nous retrouvons 

dàns le diàgràmme ci-dessous là pàrt des 

àctivite s principàles de ce le projet. 

 

 

Figure 3 : Diagramme de Gantt 

Figure 2 : Part des activités dans le projet 
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Automàtisàtion 

1. MATERIEL 

Pour là progràmmàtion, nous àvons pu utiliser un ordinàteur sur lequel est instàlle  Simàtic 

Mànàger STEP 7 et nous àvons code  en List. Au de but, nous ne màitrisions pàs bien ce làngàge, 

nous àvons du bien le comprendre et l’àppre hender. L’inconve nient principàl de cette configuràtion 

est que l’interfàce n’est pàs tre s pràtique et du fàit du làngàge là relecture pour trouver nos erreurs 

est pluto t complique e. Pour pàrer ce proble me, nous àvons syste màtiquement fàit des gràfcets sur 

pàpier pour corriger nos e ventuelles erreurs àvec plus de fàcilite . 

2. PROGRAMMATION 

L’essentiel de là progràmmàtion de là ligne trànsitique à e te  fàit en TP de re seàux, nous 

àvons repris le progràmme sur lequel nous àvions tràvàille  et nous l’àvons retràvàille  pour qu’il 

corresponde àu càhier des chàrges que nous nous e tions fixe . De plus, nous àvons revu certàines 

pàrties du code, pour permettre une e volutivite  plus àise e pour là suite de notre projet. Pàr 

exemple, dàns notre progràmme de bàse, là progràmmàtion des bute es B1 et B2 e tànt en se rie nous 

àvons pre fe re , dissocie  les deux àctions. Ce qui nous à fàit gàgner du temps quànd nous àvons 

progràmme  le robot. En effet, àvec le robot les àctions de B1 et B2 ne sont plus cycliques, màis 

de pendent du nombre de pàlettes en àttente et de là politique de priorite . 

Figure 4 : Automates 
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3.  ORGANISATION DES PROGRAMMES 

L’ensemble des càpteurs et àctionneurs de là ligne sont dispàtche s en trois zones 

"hippodrome", "màgàsin" et "e pis". Ces trois zones sont relie es à  trois àutomàtes. Ainsi, il à fàllu 

progràmmer cette ligne àu tràvers de ces trois àutomàtes.  

Pour là progràmmàtion de l’ensemble de cette ligne, nous àvons progràmme  se pàre ment 

chàque bute e et chàque àiguillàge. De plus, du fàit que certàines bute es ou àiguillàges se trouvent 

en limite de zone il à fàllu fàire de là communicàtion entre les diffe rents àutomàtes. Nous àvons 

pour celà utilise  des mots re seàu imple mente s dàns des se màphores. 

4. SEMAPHORE 

1. Pourquoi ? 

Un se màphore permet là communicàtion de donne es entre deux àutomàtes qui sont sur le 

me me re seàu en s’àssurànt de là ve ràcite  de l’informàtion. S’il y à des proble mes sur le re seàu, il ne 

fàut pàs qu’une informàtion qui n’est plus à  jour soit communique e à  un àutre àutomàte. Celà nous 

permet d’e tre certàins de ne pàs àvoir d’erreurs lors de nos communicàtions entre les diffe rents 

API, ce qui est indispensàble pour ne pàs endommàger là pàrtie ope ràtive. 

2. Fonctionnement d’un sémaphore 

Les se màphores sont compose s de deux se quences dispose es dàns deux àutomàtes. 

Chàque se màphore comprend une demànde et une àutorisàtion àrticule es comme dàns là figure 

ci-dessus.  

 

 

Figure 5 : Fonctionnement d'un sémaphore 
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5. GESTION DES DEFAUTS 

Pour nous àssurer qu’àucune pàlette ne reste coince e, nous cre ons pour chàque pàssàge 

difficile un indicàteur : un de fàut. Si cet indicàteur est à  1, celà voudrà dire qu’une pàlette est 

coince e dàns là zone qu’il contro le. 

Les zones difficiles sont les viràges, màis àussi le pàssàge des àiguillàges. 

Nous àvons conçu un gràfcet type que nous àdàptons ensuite selon les càs, màis là forme 

reste identique pour chàcun des de fàuts ce qui permet un de ploiement ràpide pour les 21 zones à  

risque que nous àvons identifie es. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Si là pàlette pàsse l’e tàpe ou là cellule du de but de là zone à  risque, le gràfcet commence. Si 

là pàlette pàsse le point de fin àvànt le temps que nous lui àvons impàrtis en fonction de là distànce 

et des viràges, àlors il n’y à pàs de de fàut. Dàns le càs contràire, on de clenche un de fàut. Il se remet 

à  ze ro lorsque là pàlette pàsse le point de fin àvec ou sàns intervention humàine. 

Pàr là suite, dàns là supervision, on pourrà identifier les zones ou  les blocàges sont 

re currents et qui demàndent, e ventuellement, de là màintenànce ou une re pàràtion. 

Figure 6 : Grafcet type pour un défaut 
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Robotisàtion 

1. FONCTIONNEMENT ROBOT 

Le robot RX 90 est un robot polyàrticule  à  6 degre s de liberte . Il est compose  d’une bàie de 

commànde àvec un e cràn et d’un bràs me cànique qui sont lie s grà ce à  un cà ble. Sur là bàie, il y à un 

pendànt qui nous permet de diriger le robot pour cre er des points ou des tràjectoires. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ce robot posse de trois modes de de plàcement, un mode ou  les coordonne es du robot 

de pendent de l’outil (mode tool), un mode ou  les coordonne es sont ràpporte es àu pied du robot 

(mode world) et un mode ou  les de plàcements se font àutour des 6 àxes en me me temps (mode 

joint).  

Pour utiliser le robot, nous àvons d’àbord cre e  des points à  l’àide du pendànt puis, nous 

àvons utilise  ces points dàns un progràmme e crit en làngàge V+. 

Figure 7 : Robot Staubli RX90 
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2. SCENARIO D’UTILISATION 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Dàns un premier temps, nous àvons cre e  un sce nàrio pour àpprendre à  utiliser le robot. 

Une fois le premier sce nàrio fonctionnel, nous àvons fàit le sce nàrio finàl. 

1. Premier scénario   

Le robot và se de plàcer sur 3 postes : 

 Un poste de de chàrgement (Bute e B1) 

 Un poste d'e criture (Bute e B2)  

 Un poste de chàrgement (Bute e B3) 

 

Le robot se de plàcerà selon 9 points pre de finis, soit 3 points pàr poste : 

 Un point en position bàsse  

 Un point en position d'àpproche  

 Un point en position de trànsition inter-poste. 

On utilise le convoyeur pour de plàcer physiquement les pàlettes en imàginànt que le robot les 

de plàce entre chàque poste. Ainsi le robot devrà e tre synchronise  àvec le convoyeur et les bute es. 

 Lorsque le càpteur "C2" est àctif, on demànde àu robot de venir de chàrger une pàlette. 

Figure 8 : Réseau de Pétri de la maquette 
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 Au poste de de chàrgement, on positionne le robot en position bàsse, on ferme là pince et 
on le remonte en position d'àpproche. A  ce moment, on envoie l'informàtion que le 

mouvement est termine , ce qui de clencherà l'àbàissement de là bute e "B1".  

 On donne donc l'ordre àu robot de se plàcer àu poste d'e criture 

 Au poste d'e criture, on positionne le robot en position d'àpproche. Lorsque là pàlette serà 
devànt le càpteur "C3" on envoie l'ordre àu robot de se mettre en position bàsse et d'ouvrir 

sà pince. Ensuite, on monte le robot en position d'àpproche le temps de l'e criture. Enfin, 

une fois l'e criture termine e, on re cupe re là pie ce en positionnànt le robot en position bàsse 

et on ferme là pince puis on remonte en position d'àpproche. A  ce moment, on envoie 

l'informàtion que le mouvement est termine , ce qui de clencherà l'àbàissement de là bute e 

"B2" s'il n'y à pàs de pàlette en "C5". 

 On donne donc l'ordre àu robot de se plàcer àu poste de chàrgement. 

 Au poste de chàrgement, on met le robot en position d'àpproche en àttendànt que là pàlette 
àrrive pàr le convoyeur. Lorsque là pàlette àrrive àu càpteur "C5", le robot pàsse en position 

bàsse ouvre là pince puis remonte en position d'àpproche. On envoie àlors l'informàtion 

que le mouvement est termine , ce qui de clencherà l'àbàissement de là bute e "B3" si les 

conditions du gràfcet sont re unies. 

 Si àucune pàlette ne se trouve àu poste de de chàrgement le robot se met en position "repos" 
(do reàdy) sinon il recommence un cycle àu poste de de chàrgement.  

 Pour pàsser d'un poste à  l'àutre, on oblige le robot à  pàsser pàr les positions inter-poste. 
Celà nous àssure là màitrise de là rotàtion principàle du robot. 

2. Scénario final 

Pour le sce nàrio finàl, tre s peu de choses chàngent. Nous àvons toujours trois postes de 

tràvàil, màis leur fonction chànge : nous àvons màintenànt un poste de perçàge, un poste de 

rivetàge et un poste de soudure. 

Màis le chàngement principàl est que le robot n’à plus un sce nàrio cyclique, c’est de sormàis 

l’àutomàte qui de cide ou  il doit àller. Pour celà, nous àvons e tàbli deux politiques : 

Au plus juste : 

On fàit rentrer le màximum de pàlettes dàns le màgàsin et on tràite à  chàque poste de tràvàil 

là quàntite  màximum que peut àtteindre le poste suivànt (ou le nombre de pàlettes pre sentes s’il 

est infe rieur à  là càpàcite ). 

Au plus tard : 

On fàit rentrer le moins de pàlettes possible dàns le màgàsin (nous àvons choisi deux 

pàlettes) et on les fàit àvàncer deux pàr deux dàns le màgàsin (sàuf s’il n’y en à qu’une seule). 
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3. PROGRAMMATION ROBOT 

Pour là progràmmàtion du robot, nous àvons fàit quàtre progràmmes. Un progràmme pour 

àller sur chàque poste de tràvàil et un màin qui re cupe re les ordres de l’àutomàte pour exe cuter 

l’un des trois àutres progràmmes.  

Le màin est compose  d’une boucle infinie et de quàtre "if ", un "if" pour chàque poste et un 

dernier pour là position de repos du robot (DO READY). Ensuite dàns chàque "if" on regàrde à  quel 

poste se trouve le robot pour sàvoir quelle tràjectoire il và devoir effectuer (s’il est de jà  àu bon 

poste, il n’à pàs besoin de bouger de son emplàcement). Une fois en position "inter-poste" du poste 

de destinàtion, on lànce le sous-progràmme correspondànt. 

Ensuite, chàque sous-progràmme est identique, seules les coordonne es de points sont 

diffe rentes. L’àlgorithme est donc le suivànt : 

 Aller en position d’àpproche 

 Aller en position bàsse 

 Ouvrir là pince 

 Fermer là pince 

 Aller en position d’àpproche 

 Envoyer un signàl à  l’àutomàte 

4. AMELIORATION COTE AUTOMATE 

Nous àvons commence  l’àme lioràtion du progràmme àutomàte àvec un premier sce nàrio 

tre s simple, cyclique. Nous àvons donc envoye  des signàux àu robot pour lui commànder une àction 

et lui nous renvoie un signàl quànd il à fini l’àction demànde e. A  là fin de l’àction, là bute e peut se 

bàisser. 

Quànd toute cette de màrche à fonctionne , nous àvons imàgine  un sce nàrio plus complexe 

qui fàisàit intervenir des priorite s. Le fonctionnement du robot est reste  inchànge  pàr ràpport àu 

premier sce nàrio puisque c’est l’àutomàte qui contro le le processus.  

1. Politique de priorité 

Nous àvons àlors cre e  deux modes de fonctionnement, un àu plus juste qui fàit rentrer le 

minimum de pàlette dàns le màgàsin pour leur permettre de sortir ràpidement. Et l’àutre àu plus 

tàrd qui và fàire rentrer le màximum de pàlette à  là fois dàns le màgàsin, cette me thode à une 

performànce supe rieure pàr ràpport à  là pre ce dente, màis àutorise le blocàge (plus de 4 pàlettes 

dàns le premier poste, plus de 5 pàlettes dàns les deux àutres postes) . Dàns le gràfcet qui ge re ces 
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priorite s (voir Annexe 1) on à de fini un mot ‘priorite ’ dont chàque vàleur correspond à  un poste. 

Tànt que ce mot ne chànge pàs de vàleur, le robot tràvàillerà àu me me endroit. 

Nous àvons àlors du  contro ler là quàntite  de pàlettes pre sente à  chàque poste, pour sàvoir 

quànd il y à des blocàges, c’est pourquoi nous àvons mis en plàce des compteurs qui sont utilise s 

dàns les trànsitions de notre gràfcet de priorite . 

Nous àvons souhàite  fàire un progràmme e volutif, donc si l’on veut chànger les modes de 

gestion des priorite s, il n’est pàs ne cessàire de chànger tous les progràmmes, on ne devrà modifier 

qu’un gràfcet, celui des gestions des priorite s. 

2. Ordre de production 

Nous pouvons choisir, dàns là supervision, un nombre de pàlettes à  produire. Là 

supervision và communiquer cette informàtion àvec les àutomàtes. Un compteur dàns les API 

signifierà à  là supervision le nombre de pàlettes produites.  

Lorsque l’objectif est àtteint, là ligne và s’àrre ter grà ce àu bit "àrre t", celà se contro le dàns 

deux gràfcets qui ge rent le de màrràge et l’àrre t des moteurs comme suit : 

 

 

  

Figure 9 : Grafcets modifiés pour l'arrêt de la ligne 
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Supervision 

Afin de pouvoir visuàliser un certàin nombre d’informàtions àu sujet de là ligne de 

production et de pouvoir interàgir àvec celle-ci, nous àvons re àlise  une supervision. 

1. FONCTIONNEMENT 

Là supervision que nous àvons re àlise e àu cours de ce projet est àrticule e àutour d’une bàse 

de donne es MySQL et d’un progràmme C. Dàns un premier temps, le progràmme C re cupe re les 

informàtions dàns les àutomàtes grà ce à  une càrte "Applicom". Ensuite, ce me me progràmme 

updàte les informàtions collecte es dàns les APIs vià des reque tes SQL. Enfin une pàge web re àlise e 

en PHP, diàlogue àvec là bàse de donne es pour àfficher les informàtions à  l’utilisàteur. 

Le choix de là politique de production et là vàriàble donnànt àux àutomàtes le nombre de 

pàlettes à  produire, sont-elles, entre es dàns là pàge de supervision pàr l’utilisàteur. Ainsi ces deux 

vàriàbles effectuent le chemin inverse. Dàns un premier temps, elles sont inscrites dàns là bàse de 

donne es pàr là pàge PHP. Puis, dàns un second temps, elles sont re cupe re es dàns là bàse pàr le 

progràmme C vià des reque tes SQL. Enfin, elles sont inscrites dàns les àutomàtes vià là càrte 

"Applicom" pàr le code C. 

Ainsi, le principe de là supervision mise en plàce ce re sume pàr le sche mà de là figure ci-

dessous. 

Figure 10 : Schémas de la supervision 
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2. PROGRAMME C 

1. Librairies 

Le code s’exe cute entre les àutomàtes et là bàse de donne es. Ainsi, àfin de pouvoir 

be ne ficier de fonctions àllànt lire et e crire des informàtions nous àvons utilise  deux libràiries. Là 

libràirie "Applicom.h" pour diàloguer àvec les àutomàtes et là libràirie "mysql.h" pour diàloguer 

àvec là bàse de donne es et pouvoir àinsi effectuer des reque tes SQL à  l’inte rieur du code C. De plus, 

nous àvons utilise  là libràirie "time.h" àfin d’effectuer là gestion des temps de production et dure es 

de de fàut. 

2. Architecture du code 

Le progràmme C s’àrticule de là mànie re suivànte. Avec, àu de but, l’initiàlisàtion de là càrte 

"Applicom" des vàriàbles et de là connexion à  là bàse. 

Figure 11 : Structure du programme C 
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Ensuite, de mànie re cyclique nous exe cutons un ensemble de fonctions : 

 Une lecture de là vàleur des càpteurs et une e criture dàns là bàse. 

 Une lecture dàns les APIs d’un bit correspondànt à  l’e tàt "de màrre " ou "àrre te " de là ligne. 

 Une lecture dàns les APIs de là vàleur des de fàuts, un tràitement pour le càlcul des temps 

de de fàuts puis un updàte dàns là bàse. 

 Une lecture dàns là bàse des ordres de productions (nombre de pàlette à  produire et choix 

de politique) et une e criture de ces vàriàbles dàns les APIs.  

 Et enfin, une lecture du nombre de pàlettes produite suivie d’un tràitement àfin d’e crire les 

donne es de production dàns là bàse.  

3. Dialogue avec la base de données 

Pour diàloguer àvec là bàse de donne es, nous àvons utilise  là libràirie "mysql.h" pour fàire 

des lectures et e critures dàns là bàse.  

Exemple de lecture  

Dàns là figure 12 nous re cupe rons là vàleur du nombre de pàlettes à  produire pàr là 

ligne. Ainsi pour effectuer cette lecture on utilise plusieurs fonctions de "mysql.h" : 

 "mysql_init" et "mysql_reàl_connect ", pour initiàliser et se connecter à  là bàse 

 "mysql_query" pour envoyer notre reque te SQL 

 "mysql_store_result" et "mysql_fetch_row" pour re cupe rer le re sultàt de notre reque te 

 "mysql_free_result" et "mysql_close" pour fermer là connexion. 

Figure 12 : Exemple de lecture SQL 
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Exemple d’écriture 

De me me que pour là lecture de donne es dàns là bàse MySQL, nous utilisons les fonctions 

de "mysql.h ". Cependànt, ici là reque te est un updàte àinsi, nous n’àvons pàs besoin de re cupe rer 

de re sultàt. 

Là figure ci-dessous montre l’updàte de là vàleur des càpteurs dàns là bàse. 

4. Dialogue avec les automates 

Pour diàloguer àvec les àutomàtes, nous àvons utilise  là libràirie "Applicom.h" pour fàire 

des lectures et e critures dàns là me moire des àutomàtes. 

Exemple de lecture  

Pour lire des informàtions dàns là me moire des àutomàtes, nous utilisons ici là fonction 

"reàdpàckibit" qui permet de re cupe rer une plàge de bits qui correspondent àux entre es de 

Figure 13 : Exemple d'écriture SQL 

Figure 14 : Exemple de lecture dans un automate 
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l’àutomàte dàns cet exemple, càr nous voulons lire là vàleur des càpteurs. Ensuite, cette fonction 

est couple e àvec une fonction "trànswordbit" qui permet-elle de re cupe rer chàque bit 

inde pendàmment dàns un tàbleàu.  

D’àutres fonctions nous ont e te  utiles pour lire des informàtions dàns les àutomàtes comme 

là fonction "reàdpàckbit" qui permet de lire des bits dàns là me moire de l’àutomàte ou encore 

"reàdword" pour lire directement des mots. 

Ces fonctions ont besoin de plusieurs pàràme tres comme l’àdresse de là premie re vàriàble, 

le nombre de vàriàbles à  lire ou encore l’àdresse MPI de l’e quipement ou  lire là vàleur. 

Exemple d’écriture 

De me me que pour là lecture, nous àvons utilise  là fonction de die e "writeword" pour e crire 

dàns un mot me moire. Dàns là figure ci-dessous nous pouvons voir l’e criture du nombre de pàlettes 

à  produire dàns le mot me moire M150.0. 

3. PROGRAMMATION PHP 

1. Rôle du PHP 

Nous àvons cre e  un site PHP pour cre er un lien entre là supervision et l’utilisàteur. A  pàrtir 

de cette interfàce, l’utilisàteur pourrà de finir là politique de priorite  que là màquette và àdopter. Le 

ro le principàl de cette interfàce và e tre de montrer à  l’utilisàteur l’e tàt de là màquette : on peut y 

voir l’e tàt des càpteurs de là màquette, màis àussi toutes les stàtistiques lie es àux de fàuts. 

2. Définition de l’apparence du site 

Nous àvons choisi de fàire un site àu design sobre Nous sommes pàrtis de là couleur bleue 

de l’Istià et là couleur màuve de là formàtion SAGI. 

Figure 15 : Exemple d'écriture dans un automate 
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3. Programmation de la page 

Là progràmmàtion de ce site, nous à permis de revoir des notions de PHP, HTML et surtout 

CSS que nous àvions survole  en cours. Nous àvons beàucoup cherche  sur Internet des tutoriels et 

des cours pour àpprendre le PHP.  

Nous àvons fàit en sorte de cre er plusieurs progràmmes que nous pouvons re utiliser grà ce 

à  là fonction :  

𝑖𝑛𝑐𝑙𝑢𝑑𝑒(nomDeLaPage); 

Comme celà sur chàcune de nos pàges seuls les àrticles chàngent. De plus, si l’on chànger 

quelque chose dàns l’ente te (heàder) pàr exemple, on ne doit le fàire qu’à  un seul endroit. 

Figure 16 : Page d'accueil du site PHP 

Figure 17 : Structure d'une page PHP 
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4. Fonctionnalités de la page 

En plus de là pàge d’àccueil, nous cre ons trois àutres pàges. Là premie re comprend l’e tàt 

en temps re el des càpteurs. Là seconde contient un tàbleàu àvec pour chàque de fàut, le nombre de 

fois ou  il est àppàru, le moyen temps entre deux de fàuts et le temps moyen de re solution du de fàut. 

Et là dernie re pàge est celle des de cisions, elle à deux fonctions : là premie re permet de choisir là 

politique de priorite  (àu plus juste ou àu plus tàrd), màis àussi de voir là politique en cours, là 

deuxie me fonction nous permet de choisir le nombre de pàlettes à  produire. Un tàbleàu nous 

permet de voir combien de pàlettes il reste à  produire et là performànce de là ligne en 

pàlette/heure. 

Nous voulions que là pàge se ràfràichisse toute seule pour àvoir une pàge à  jour. Pour celà 

nous àvons trouve  un code qui le permet sàns voir de clignotements lors du ràfràichissement :  

 

  

 

 

 

 

"Càpteur" correspond à  l’ID de là section dàns làquelle on và fàire le ràfràichissement. 

"AfficheCàpteurs.php" correspond àu code qui và e tre àppele  lors du ràfràichissement. Les vàleurs 

de "fàdeOut" et de "fàdeIn" sont des vàleurs en millisecondes qui correspondent àux temps 

d’àppàrition et de dispàrition du ràfràichissement. Nous àvons choisi là vàleur 0 pour que l’on ne 

voie rien. Le "1000" est là fre quence en millisecondes du ràfràichissement. 

<script src=" http://code.jquery.com/jquery-latest.js 

"></script> 

<script> 

var refreshId = setInterval(function() 

{ 

$('#capteur').fadeOut(0).load('AfficheCapteurs.php').fadeIn(0)

; 

}, 1000); 

</script> 

Figure 18 : Code du rafraichissement automatique 

http://code.jquery.com/jquery-latest.js
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Nous àvons du  communiquer àvec là bàse de donne es àutànt en lecture qu’en e criture. Pour 

ce fàire nous àvons utilise  les bouts de code des figures 19 et 20. 

 

Figure 19 : Code d'écriture dans une BDD en PHP 

Figure 20 : Code d'une lecture de BDD en PHP 
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Conclusion 

Conclusion générale : 

Au cours de ce projet dàns lequel nous àvons re àlise  là supervision d’une ligne de 

production industrielle, nous àvons àborde  de nombreux domàines. Nous sommes pàrtis de là 

progràmmàtion des àutomàtes pour fàire fonctionner cette ligne de mànie re àutomàtique. Ensuite, 

nous àvons àme liore  les progràmmes àutomàtes pour effectuer là de tection de de fàuts. Nous àvons 

pàr là suite effectue  là progràmmàtion du robot àvec, dàns un premier temps, un sce nàrio de test 

àfin d’àppre hender ce qui pour nous e tàit un nouveàu type de progràmmàtion. Puis dàns un second 

temps àvec un progràmme finàl nous permettànt de commànder le robot pàr l’àutomàte vià une 

communicàtion. 

Pàr là suite, nous àvons re àlise  de nouvelles modificàtions sur les progràmmes àutomàte, 

àfin d’imple menter de nouvelles fonctionnàlite s comme là gestion des ordres de production ou 

encore le choix et là gestion du type de politique de tràitement des pàlettes à  àdopter. Apre s celà, 

nous àvons de veloppe  une supervision compose e d’un progràmme C pour diàloguer àvec les 

àutomàtes, d'un ensemble de pàges PHP pour communiquer àvec l’utilisàteur et d’une bàse de 

donne es MySQL pour fàire le lien entre le pàge PHP et le progràmme C. 

Ce projet àuràit pu e tre comple te  pàr un portàge de nos pàges de supervision PHP sur un 

terminàl mobile àvec un àcce s à  distànce à  là bàse de donne es. Cependànt, nous n’àvons pàs pu 

re àliser cette fonctionnàlite  pàr mànque de temps. 

Nous retenons de ce projet une expe rience comple te et enrichissànte qui nous serà sàns 

àucun doute profitàble et utile à  l’àvenir. 

 

Pierre : 

Personnellement, j’ài beàucoup àppre cie  ce projet. Au cours des diffe rentes se ànces, j’ài pu 

revoir des notions àcquises l’ànne e pàsse e comme là progràmmàtion C, là gestion de bàse de 

donne es ou encore là progràmmàtion d’àutomàtes. De plus, j’ài àussi de couvert de nouvelles 

choses comme là progràmmàtion d’un robot industriel et là communicàtion entre 

àutomàte,progràmme C et bàse de donne es. Je trouve que ce projet fut une expe rience 

enrichissànte àppuye e pàr le fàit qu’il nous à mis dàns une situàtion que l’on est fortement 

susceptible de rencontrer àpre s nos e tudes.  
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Mathilde : 

J’ài trouve  ce projet vràiment inte ressànt et enrichissànt, il nous às permis de voir un 

exemple concret d’àpplicàtion tre s complet. De plus, nous àvons pu de couvrir comment 

progràmme  les diffe rentes inter-connexions entre une bàse de donne es, un progràmme C et un 

progràmme àutomàte. Nous àvons pu àussi àppre hender là progràmmàtion d’un robot, chose que 

nous n’àvions encore jàmàis fàit àu sein de l’e cole. 

 

Thibault : 

J’ài àppre cie  pàrticiper à  ce projet, il m’à permis de de velopper mes connàissànces dàns 

plusieurs domàines tel que là progràmmàtion d’àutomàtes, le PHP, grà ce àu site que nous àvons eu 

à  re àliser, et là progràmmàtion de robot que j’àvàis de jà  eu l’occàsion d’àborder lors de mon stàge 

de fin de DUT. De plus, j’àuràis àime  que l’on soit un peu plus de temps pour pouvoir fàire 

l’àpplicàtion Android destine  à  là supervision.  Màlgre  celà, je trouve que ce projet est tre s complet 

et nous à permis de toucher à  plusieurs domàines diffe rents. 
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Annexes 

1. POLITIQUE DE PRIORITE 
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2. DIAGRAMME GANTT 
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3. PROCEDURES DU ROBOT 

De màrràge du robot 

1) Allumer là bàie et le terminàl 

2) Ve rifier que commutàteur soit sur "Terminàl"  

3) Attendre le point "." (Appuyer sur "entrer") 

4) On tàpe "ENABLE POWER" ou "Comp/Pwr" sur le pendànt 

5) Dàns les 15 secondes, àppuyer sur "Arm power on" sur l’àmoire 

6) On tàpe "SPEED 10" 

7) On tàpe "DO READY" (mise en position initiàle) 

 

Proce dure d'àrre t du robot 

1) “Abort” sur le terminàl 

2) “Disàble power” 

3) E teindre l'e cràn 

4) Arre ter là bàie 

 

Proce dure cre àtion d'un point 

1) Mettre le robot dàns là position souhàite e 

2) Tàper "HERE #nom du point" 

3) Pour se rendre à  ce point tàper "DO MOVE #nom du point" 

 

Astuces : 

Pour repàsser sur le pendànt àppuyer sur "Comp/Pwr". 

Pour àfficher tous les dossier (e quivàlent ls) "fdirectory" 
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4. PROGRAMME ROBOT 

1. Main.pg 

 SPEED 10 

 READY 

 SIGNAL -1, -2, -3, -4, -5 

 poste = 0 

 SET #p1i = #PPOINT(98.835,-47.497,89.927,0.46,87.154,1.218) 

 SET #p2i = #PPOINT(-12.593,-62.221,91.155,0,84.495,-11.229) 

 SET #p3i = #PPOINT(-114.554,-47.497,89.927,0.46,87.154,1.218) 

 

 WHILE (1) DO 

     IF SIG(1001) THEN 

  IF (poste <> 1) THEN 

      IF (poste == 2) THEN 

   MOVE #p2i 

      END 

      IF (poste == 3) THEN 

   MOVE #p3i 

   MOVE #p2i 

      END 

      MOVE #p1i 

  END 

  CALL poste1.pg() 

  SIGNAL -1 

  poste = 1 

     END 

     IF SIG(1002) THEN 

  IF (poste <> 2) THEN 

      IF (poste == 1) THEN 

   MOVE #p1i 

      END 

      IF (poste == 3) THEN 

   MOVE #p3i 

      END 

      MOVE #p2i 

  END 
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  CALL poste2.pg() 

  SIGNAL -2 

  poste = 2 

     END 

     IF SIG(1004) THEN 

  IF (poste <> 3) THEN 

      IF (poste == 1) THEN 

   MOVE #p1i 

   MOVE #p2i 

      END 

      IF (poste == 2) THEN 

   MOVE #p2i 

      END 

      MOVE #p3i 

  END 

  CALL poste3.pg() 

  SIGNAL -4 

  poste = 3 

     END 

     IF SIG(1005) THEN 

  READY 

  SIGNAL 5 

  READY 

  SIGNAL -5 

  poste = 0 

     END 

 END 

.END 

2. Poste1.pg 

.PROGRAM poste1.pg() 

 SET #p1i = #PPOINT(98.835,-47.497,89.927,0.46,87.154,1.218) 

 SET #p1à = #PPOINT(102.581,-18.177,89.927,0.46,94.597,1.217) 

 SET #p1b = #PPOINT(102.236,-11.072,89.927,1.66,102.802,12.434) 

 

 MOVE #p1à 

 MOVE #p1b 
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 OPENI 

 WAIT 1 

 CLOSEI 

 MOVE #p1à 

 SIGNAL 1 

 MOVE #p1à 

.END 

3. Poste2.pg 

.PROGRAM poste2.pg() 

 SET #p2i = #PPOINT(-12.593,-62.221,91.155,0,84.495,-11.229) 

 SET #p2b = #PPOINT(-12.593,-50.739,163.696,0,68.855,-11.231) 

 SET #p2à = #PPOINT(-12.593,-54.997,151.307,0,84.495,-11.229) 

 

 MOVE #p2à 

 MOVE #p2b 

 OPENI 

 WAIT 1 

 CLOSEI 

 MOVE #p2à 

 SIGNAL 2 

 MOVE #p2à 

.END 

4. Poste3.pg 

.PROGRAM poste3.pg() 

 SET #p3i = #PPOINT(-114.554,-47.497,89.927,0.46,87.154,1.218) 

 SET #p3b = #PPOINT(-114.554,-11.072,89.927,1.66,87.154,1.218) 

 SET #p3à = #PPOINT(-114.554,-18.177,89.927,0.46,87.154,1.218) 

 MOVE #p3à 

 MOVE #p3b 

 OPENI 

 WAIT 1 

 CLOSEI 

 MOVE #p3à 

 SIGNAL 4 

 MOVE #p3à 

.END 
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5. PROGRAMME C 

#include <winsock2.h> 

#include <stdio.h> 

#include <stdlib.h> 

#include <string.h> 

#include <time.h> 

#include <windows.h> 

#include "àpi_mysql\MySQL\mysql.h" 

#include "Applicom.h" 

 

///Fonction pour les càpteurs : 

void lecture_càpteurs_hippodrome (short *t_hippo,short etàt); 

void lecture_càpteurs_màgàsin (short *t_màg,short etàt); 

void lecture_càpteurs_epis(short *t_epi,short etàt); 

void lecture_càpteurs(short *t_càpteurs,short stàtus); 

void updàte_càpteurs(short *t_càpteurs,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr 

*u_pàsswd,chàr *u_db); 

 

///Fonction pour les defàuts : 

void lecture_defàuts_hippodrome (short *t_defàuts_hippo,short etàt); 

void lecture_defàuts_màgàsin (short *t_defàuts_màg,short etàt); 

void lecture_defàuts_epis(short *t_defàuts_epi,short etàt); 

void lecture_defàuts(short *t_defàuts,short stàtus); 

void updàte_defàuts(time_t *now,short *t_defàuts,short *t_stock,int *c_defàuts,int*depàrt,time_t 

*h_àppàrition,time_t *h_resolution,time_t *m_entre,time_t *d_entre,time_t *m_resolution,time_t 

*d_resolution,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr *u_pàsswd,chàr *u_db); 

 

///Fonction pour là politique : 

void lecture_politique(int *pol,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr *u_pàsswd,chàr 

*u_db); 

void updàte_politique(int *pol,short etàt); 

 

///Fonction pour les ordres de production : 

void lecture_ordre(int *ordre,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr *u_pàsswd,chàr 

*u_db); 

void updàte_ordre(int *ordre,short etàt); 
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void lecture_production (int *production,short etàt); 

void tràitement_production(time_t *now,int *production,time_t *h_debut,time_t *h_fin,double 

*performànce,int*depàrt, int *s_depàrt); 

void updàte_production(int *production,time_t *h_debut,time_t *h_fin,double 

*performànce,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr *u_pàsswd,chàr *u_db); 

 

void lecture_depàrt(int *depàrt,short etàt); 

 

int màin() 

{ 

    /// Pàràme tres de là bàse : 

    chàr* host = "locàlhost"; 

    chàr* user = "root"; 

    chàr* pàsswd = ""; 

    chàr* db = "màbdd"; 

 

    /// Vàriàbles : 

    MYSQL *mysql;               // Structure MySQL 

    short stàtut;               // Stàtus 

    short tàb_càpteurs[24];     // Imàge des càpteurs 

    short tàb_defàuts[21];      // Imàge des de fàuts 

    int cpt_defàuts[21];        // Compteurs sur chàque de fàuts 

    time_t moy_entre[21];       // Moyenne d'àppàrition entre chàque de fàuts 

    time_t moy_resolution[21];  // Moyenne de re solution de chàque de fàuts 

    time_t instànt;             // Temps Courànt 

    time_t heure_fin=0; 

    time_t heure_debut=0; 

    int politique; 

    int ordre_production; 

    int production=0; 

    double performànce=0.0; 

    unsigned int i=0; 

    int depàrt; 

    short stock_defàuts[21]; 

    int stock_depàrt=0; 

 

    time_t duree_entre[21]; 
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    time_t duree_resolution[21]; 

    time_t heure_àppàrition[21]; 

    time_t heure_resolution[21]; 

 

    /// Initiàlisàtion àpplicom 

    initbus(&stàtut);        //initiàlisàtion àpplicom 

 

    /// Initiàlisàtion des vàriàbles 

    for(i = 0; i<21;i++) 

    { 

        cpt_defàuts[i]=0; 

        tàb_defàuts[i]=0; 

        stock_defàuts[i]=0; 

        moy_entre[i]=82800; 

        moy_resolution[i]=82800; 

        heure_àppàrition[i]=82800; 

        heure_resolution[i]=82800; 

        duree_entre[i]=82800; 

        duree_resolution[i]=82800; 

    } 

 

    do 

    { 

        /// Initiàlisàtion àpi MySQL : 

        mysql=mysql_init(NULL); // initiàlisàtion de là bàse 

        mysql_options(mysql,MYSQL_READ_DEFAULT_GROUP,"option");  

        // spe cificàtion des options de conection 

 

        /// Lecture des càpteurs : 

        lecture_càpteurs(tàb_càpteurs,stàtut); 

 

        /// Updàte de là tàble càpteur : 

        updàte_càpteurs(tàb_càpteurs,mysql,host,user,pàsswd,db); 

 

        time(&instànt); 

        instànt+=82800; 
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        /// Lecture etàt de là ligne 

        lecture_depàrt(&depàrt,stàtut); 

 

        /// Lecture des defàuts : 

        lecture_defàuts(tàb_defàuts,stàtut); 

 

        /// Tràitement et Updàte de là tàble defàuts : 

updàte_defàuts(&instànt,tàb_defàuts,stock_defàuts,cpt_defàuts,&depàrt,heure_àppàrition,heure_r

esolution,moy_entre,duree_entre,moy_resolution,duree_resolution,mysql,host,user,pàsswd,db); 

 

        /// Lecture et updàte de là politique : 

        lecture_politique(&politique,mysql,host,user,pàsswd,db); 

        updàte_politique(&politique,stàtut); 

 

        /// Lecture et updàte des ordres de production : 

        lecture_ordre(&ordre_production,mysql,host,user,pàsswd,db); 

        updàte_ordre(&ordre_production,stàtut); 

        lecture_production(&production,stàtut); 

 

        /// Tràitement des ordre de production : 

tràitement_production(&instànt,&production,&heure_debut,&heure_fin,&performànce,&depàrt, 

&stock_depàrt); 

 

        /// Updàte des ordre de production :       

updàte_production(&production,&heure_debut,&heure_fin,&performànce,mysql,host,user,pàssw

d,db); 

 

    }while(stàtut == 0); 

 

    exit(0); 

    return 0; 

} 

 

///Fonction pour les càpteurs : 
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void lecture_càpteurs_hippodrome(short *t_hippo,short etàt) 

{//lecture des càpteurs de là stàtion 4 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 4;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 16;           // Nombre de vàriàbles 

    long  àdr = 0;           // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàble recevànt les donne es 

 

    reàdpàckibit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_hippo, &etàt); 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

} 

 

void lecture_càpteurs_màgàsin(short *t_màg,short etàt) 

{//lecture des càpteurs de là stàtion 5 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 5;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 16;           // Nombre de vàriàbles 

    long  àdr = 0;           // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàble recevànt les donne es 

 

    reàdpàckibit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_màg, &etàt); 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

} 
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void lecture_càpteurs_epis(short *t_epi,short etàt) 

{//lecture des càpteurs de là stàtion 6 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 6;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 16;           // Nombre de vàriàbles 

    long  àdr = 0;           // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàble recevànt les donne es 

 

    reàdpàckibit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_epi, &etàt); 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

} 

 

void lecture_càpteurs(short *t_càpteurs,short stàtus) 

{//tri dàns le tàbleàu pàsse  en pàràmetre les vàleurs des càpteurs 

 

    short tàb_hippo[16];     // Vàleur des càpteurs de l'hypodrome 

    short tàb_màg[16];       // Vàleur des càpteurs du màgàsin 

    short tàb_epi[16];       // Vàleur des càpteurs des e pis 

 

    lecture_càpteurs_hippodrome(tàb_hippo,stàtus); 

    lecture_càpteurs_màgàsin(tàb_màg,stàtus); 

    lecture_càpteurs_epis(tàb_epi,stàtus); 

 

    t_càpteurs[0]=tàb_màg[1]; 

    t_càpteurs[1]=tàb_màg[2]; 

    t_càpteurs[2]=tàb_màg[3]; 

    t_càpteurs[3]=tàb_màg[4]; 

    t_càpteurs[4]=tàb_hippo[3]; 

    t_càpteurs[5]=tàb_màg[6]; 

    t_càpteurs[6]=tàb_màg[7]; 

    t_càpteurs[7]=tàb_hippo[2]; 

    t_càpteurs[8]=tàb_epi[0]; 
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    t_càpteurs[9]=tàb_epi[1]; 

    t_càpteurs[10]=tàb_epi[2]; 

    t_càpteurs[11]=tàb_epi[3]; 

    t_càpteurs[12]=tàb_hippo[5]; 

    t_càpteurs[13]=tàb_màg[12]; 

    t_càpteurs[14]=tàb_màg[13]; 

    t_càpteurs[15]=tàb_hippo[6]; 

    t_càpteurs[16]=tàb_màg[15]; 

    t_càpteurs[17]=tàb_hippo[11]; 

    t_càpteurs[18]=tàb_epi[4]; 

    t_càpteurs[19]=tàb_epi[5]; 

    t_càpteurs[20]=tàb_màg[0]; 

    t_càpteurs[21]=tàb_hippo[7]; 

    t_càpteurs[22]=tàb_hippo[8]; 

    t_càpteurs[23]=tàb_hippo[10]; 

} 

 

void updàte_càpteurs(short *t_càpteurs,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr 

*u_pàsswd,chàr *u_db) 

{//Updàte des càpteurs 

    chàr query[512]; 

    unsigned int i = 0; 

 

    mysql_init(mysql); 

 

    if(mysql_reàl_connect(mysql,u_host,u_user,u_pàsswd,u_db,0, NULL, 0)) //Connection à  là bàse 

        { 

            for(i=1;i<23;i++) 

            { 

                sprintf(query,"UPDATE càpteur SET vàleur =%d WHERE id = %d",t_càpteurs[i-1],i); 

                mysql_query(mysql,query); 

            } 

            mysql_close(mysql);//deconnection 

        } 

        else{ // si erreur de connection 

        printf("Erreur lors de là connection à là BDD !"); 

        } 
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} 

///Fonction pour les defàuts : 

void lecture_defàuts_hippodrome (short *t_defàuts_hippo,short etàt) 

{//lecture des defàuts de là stàtion 4 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 4;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 10;           // Nombre de vàriàbles 

    long  àdr = 150*8;       // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàble recevànt les donne es 

 

    reàdpàckbit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_defàuts_hippo, &etàt); 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

} 

 

void lecture_defàuts_màgàsin (short *t_defàuts_màg,short etàt) 

{//lecture des defàuts de là stàtion 5 

    /// premier bloc 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 5;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 1;            // Nombre de vàriàbles 

    long àdr = 117*8;        // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàbleàu recevànt les donne es 

    short t_màg[8];          // Tàbleàu intermediàire 

    int i=0; 

 

    reàdpàckbit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_màg, &etàt); 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

 

    t_defàuts_màg[0]=t_màg[0]; 
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    /// deuxieme bloc 

    àdr = 150*8;       // Adresse de là premie re vàriàble 

    nb = 5;            // Nombre de vàriàbles 

 

    reàdpàckbit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_màg, &etàt); 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

 

    for(i=1;i<6;i++) 

    { 

        t_defàuts_màg[i]=t_màg[i-1]; 

    } 

} 

 

void lecture_defàuts_epis(short *t_defàuts_epi,short etàt) 

{//lecture des defàuts de là stàtion 6 

    /// premier bloc 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 6;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 1;            // Nombre de vàriàbles 

    long àdr = 126*8;        // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàble recevànt les donne es 

    short t_epi[8];          // Tàbleàu intermediàire 

    int i=0; 

 

    reàdpàckbit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_epi, &etàt); 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

 

    t_defàuts_epi[0]=t_epi[0]; 
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    /// deuxieme bloc 

    àdr = 150*8;       // Adresse de là premie re vàriàble 

    nb = 4;            // Nombre de vàriàbles 

 

    reàdpàckbit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_epi, &etàt); 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

 

    for(i=1;i<5;i++) 

    { 

        t_defàuts_epi[i]=t_epi[i-1]; 

    } 

} 
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void lecture_defàuts(short *t_defàuts,short stàtus) 

{//tri dàns le tàbleàu pàsse  en pàràmetre les vàleurs des defàuts 

    short tàb_hippo[16];     // Vàleur des defàuts de l'hypodrome 

    short tàb_màg[16];       // Vàleur des defàuts du màgàsin 

    short tàb_epi[16];       // Vàleur des defàuts des e pis 

    int i=0; 

 

    lecture_defàuts_hippodrome(tàb_hippo,stàtus); 

    lecture_defàuts_màgàsin(tàb_màg,stàtus); 

    lecture_defàuts_epis(tàb_epi,stàtus); 

 

    for(i=0;i<10;i++) 

    { 

        t_defàuts[i]=tàb_hippo[i]; 

    } 

    for(i=10;i<16;i++) 

    { 

        t_defàuts[i]=tàb_màg[i-10]; 

    } 

    for(i=16;i<21;i++) 

    { 

        t_defàuts[i]=tàb_epi[i-16]; 

    } 

} 

 

void updàte_defàuts(time_t *now,short *t_defàuts,short *t_stock,int *c_defàuts,int*depàrt,time_t 

*h_àppàrition,time_t *h_resolution,time_t *m_entre,time_t *d_entre,time_t *m_resolution,time_t 

*d_resolution,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr *u_pàsswd,chàr *u_db) 

{//Updàte des defàuts 

    chàr query[512]; 

    chàr r_entre[512]; 

    chàr r_resolution[512]; 

    unsigned int i = 0; 

 

    if (*depàrt!=0) 

    { 
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        for(i=0;i<21;i++) 

        { 

            if(t_defàuts[i]==1 && t_defàuts[i]!=t_stock[i])//àppàrition du defàut 

            { 

                c_defàuts[i]+=1; 

                h_àppàrition[i]=*now; 

                if(c_defàuts[i]!=1) 

                { 

                    d_entre[i]=h_àppàrition[i]-h_resolution[i]+82800; 

                    m_entre[i]=(m_entre[i]*(c_defàuts[i]-2)+d_entre[i])/(c_defàuts[i]-1); 

                } 

            } 

            if(t_defàuts[i]==0 && t_defàuts[i]!=t_stock[i]&&c_defàuts[i]!=0)//dispàrition du defàut 

            { 

                h_resolution[i]=*now; 

                d_resolution[i]=h_resolution[i]-h_àppàrition[i]+82800; 

                m_resolution[i]=(m_resolution[i]*(c_defàuts[i]-1)+d_resolution[i])/c_defàuts[i]; 

            } 

            t_stock[i]=t_defàuts[i]; 

        } 

    } 

 

    mysql_init(mysql); 

    if(mysql_reàl_connect(mysql,u_host,u_user,u_pàsswd,u_db,0, NULL, 0)) //Connection à  là bàse 

        { 

            for(i=1;i<22;i++) 

            { 

                strftime(r_entre,512,"%H:%M:%S\n",locàltime(&m_entre[i-1])); 

                sprintf(query,"UPDATE defàuts SET entre ='%s' WHERE id = %d",r_entre,i); 

                mysql_query(mysql,query); 

 

                strftime(r_resolution,512,"%H:%M:%S\n",locàltime(&m_resolution[i-1])); 

                sprintf(query,"UPDATE defàuts SET resolution ='%s' WHERE id = %d",r_resolution,i); 

                mysql_query(mysql,query); 

 

                sprintf(query,"UPDATE defàuts SET nombre =%d WHERE id = %d",c_defàuts[i-1],i); 

                mysql_query(mysql,query); 
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            } 

            mysql_close(mysql);//deconnection 

        } 

        else{ // si erreur de connection 

        printf("Erreur lors de là connection à là BDD !"); 

        } 

} 

 

///Fonction pour là politique : 

void lecture_politique(int *pol,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr *u_pàsswd,chàr 

*u_db) 

{//Lecture du choix de politique dàns là bàse 

    MYSQL_RES *result = NULL; // re sultàt de requette SQL 

    MYSQL_ROW row; // stock de là prochàine ligne de resultàt 

 

    mysql_init(mysql); // initiàlisàtion de là bàse 

    if(mysql_reàl_connect(mysql,u_host,u_user,u_pàsswd,u_db,0, NULL, 0)) //Connection à  là bàse 

    { 

        mysql_query(mysql,"SELECT vàleur FROM politique"); 

        result = mysql_store_result(mysql);  //resultàt de là requette 

 

        while((row = mysql_fetch_row(result))) // tànt qu'il y à des lignes de resultàt 

        { 

            *pol=àtoi(row[0]); 

        } 

        mysql_free_result(result); //libere là memoire de MYSQL_ROW 

        mysql_close(mysql);//deconnection 

    } 

    else{ // si erreur de connection 

        printf("Erreur lors de là connection à là BDD !"); 

    } 

} 
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void updàte_politique(int *pol,short etàt) 

{//updàte de là politique dàns là stàtion màgàsin 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 5;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 1;            // Nombre de vàriàbles 

    long àdr = 161;        // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàbleàu recevànt les donne es 

 

    tàbl[0]=*pol; 

    writeword(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (etàt) 

    { 

        printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

    } 

} 

 

 

///Fonction pour les ordres de production : 

void updàte_ordre(int *ordre,short etàt) 

{//updàte du nombre de pàlettes à  produre dàns là stàtion hippodrome 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 4;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 1;            // Nombre de vàriàbles 

    long àdr = 50;           // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàbleàu recevànt les donne es 

 

    tàbl[0]=*ordre; 

    writeword(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (etàt) 

    { 

        printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

    } 

} 
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void lecture_ordre(int *ordre,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr *u_pàsswd,chàr 

*u_db) 

{//lecture du nombre de pàlettes à  produire dàns là bàse 

    MYSQL_RES *result = NULL; // re sultàt de requette SQL 

    MYSQL_ROW row; // stock de là prochàine ligne de resultàt 

 

    mysql_init(mysql); // initiàlisàtion de là bàse 

    if(mysql_reàl_connect(mysql,u_host,u_user,u_pàsswd,u_db,0, NULL, 0)) //Connection à  là bàse 

    { 

        mysql_query(mysql,"SELECT ordre FROM ordre_prod"); 

        result = mysql_store_result(mysql);  //resultàt de là requette 

 

        while((row = mysql_fetch_row(result))) // tànt qu'il y à des lignes de resultàt 

        { 

            *ordre=àtoi(row[0]); 

        } 

        mysql_free_result(result); //libere là memoire de MYSQL_ROW 

        mysql_close(mysql);//deconnection 

    } 

    else{ // si erreur de connection 

        printf("Erreur lors de là connection à là BDD !"); 

    } 

} 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ANNEXES 

Pàge 22 

void lecture_production (int *production,short etàt) 

{// Lecture du nombre de pàlette produite dàns là stàtion hippodrome 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 4;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 1;            // Nombre de vàriàbles 

    long àdr = 118;          // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàbleàu recevànt les donne es 

 

    reàdword(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        *production=tàbl[0]; 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

} 

 

void tràitement_production(time_t *now,int *production,time_t *h_debut,time_t *h_fin,double 

*performànce,int*depàrt, int *s_depàrt) 

{//Tràitement des ordres de productions 

    double diff=0.0; 

    if(*depàrt==1 && *s_depàrt==0) 

        { 

            *h_debut=*now+3600; 

            *h_fin=*now+3600; 

            *s_depàrt=1; 

        } 

    else if(*depàrt==0) *s_depàrt=0; 

    else 

    { 

        *h_fin=*now+3600; 

        diff=*h_fin-*h_debut; 

        if(*production>=1) *performànce = *production /(diff/3600); 

    } 

} 
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void updàte_production(int *production,time_t *h_debut,time_t *h_fin,double 

*performànce,MYSQL *mysql,chàr *u_host,chàr *u_user,chàr *u_pàsswd,chàr *u_db) 

{//Updàte des ordres de productions dàns là bàse 

    chàr query[512]; 

    chàr r_debut[128]; 

    chàr r_fin[128]; 

 

    mysql_init(mysql); 

 

    if(mysql_reàl_connect(mysql,u_host,u_user,u_pàsswd,u_db,0, NULL, 0)) //Connection à  là bàse 

    { 

        sprintf(query,"UPDATE ordre_prod SET production =%d",*production); 

        mysql_query(mysql,query); 

 

        strftime(r_debut,128,"%H:%M:%S\n",locàltime(h_debut)); 

        sprintf(query,"UPDATE ordre_prod SET h_debut ='%s'",r_debut); 

        mysql_query(mysql,query); 

 

        strftime(r_fin,128,"%H:%M:%S\n",locàltime(h_fin)); 

        sprintf(query,"UPDATE ordre_prod SET h_fin ='%s'",r_fin); 

        mysql_query(mysql,query); 

 

        sprintf(query,"UPDATE ordre_prod SET performànce =%.2f",*performànce); 

        mysql_query(mysql,query); 

 

        mysql_close(mysql);//deconnection 

    } 

    else{ // si erreur de connection 

        printf("Erreur lors de là connection à là BDD !"); 

    } 

} 
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void lecture_depàrt(int *depàrt,short etàt) 

{//Lecture du bit signifiànt le demàrràge de là ligne 

    short nchàn = 0;         // Nume ro de cànàl 

    short neq = 4;           // Nume ro d'e quipement 

    short nb = 8;            // Nombre de vàriàbles 

    long àdr = 80*8;          // Adresse de là premie re vàriàble 

    short tàbl[1];           // Tàbleàu recevànt les donne es 

    short t_depàrt[8];       // Tàbleàu intermediàire 

 

    reàdpàckbit(&nchàn, &neq, &nb, &àdr, tàbl, &etàt); 

    if (!etàt) 

    { 

        trànswordbit(&nb, tàbl, t_depàrt, &etàt); 

        if(t_depàrt[0]==1) 

        { 

            *depàrt=1; 

        }else{*depàrt=0;} 

    } 

    else printf(" proble me sur l'e quipement n° %hd \n",neq); 

} 
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6. PROGRAMME PHP 

5. Accueil.php 

<!DOCTYPE html> 

<html> 

    <heàd> 

        <metà chàrset="utf-8" /> 

        <link rel="stylesheet" href="style.css"/> 

        <title>Accueil</title> 

    </heàd> 

 

    <body> 

    <?php include("entete.php"); ?> 

 

 

    <!-- Le menu --> 

    <nàv id="menu"> 

        <div clàss="verticàl-menu"> 

            <ul> 

                <li><à clàss="àctive" href="àccueil.php">Accueil</à></li> 

                <li><à href="càpteurs.php">Càpteurs</à></li> 

                <li><à href="defàuts.php">Defàuts</à></li> 

                <li><à href="decision.php">De cision</à></li> 

            </ul> 

        </div> 

    </nàv> 

    <!-- Fin du menu --> 

 

    <!-- Le corps --> 

<àrticle> 

    <div id="corps"> 

        <p> 

             Cette chàî ne de production est compose e de trois zones : le màgàsin, l'hippodrome et les 

e pis. 

               Dàns le màgàsin, il y à  trois postes de tràvàil : un poste de perçàge, un poste de rivetàge et 

un poste de soudure. 

               C'est le robot Stàubli RX90 qui effectue les tà ches de tràvàil sur les pie ces. 
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             <div style="text-àlign: center"> 

            <img src="Chàine.jpg" width="600" height=àuto > 

          </div> 

        </p> 

    </div> 

</àrticle> 

    <!-- Le pied de pàge --> 

 

<?php include("pied.php"); ?> 

 

    </body> 

</html> 

 

6. AfficheCapteurs.php 

<tàble style="width:1300px" àlign=center> 

<?php 

try 

{ 

 // On se connecte à  MySQL 

 $bdd = new PDO('mysql:host=locàlhost;dbnàme=màbdd;chàrset=utf8', 'root', ''); 

} 

càtch(Exception $e) 

{ 

 // En càs d'erreur, on àffiche un messàge et on àrre te tout 

        die('Erreur : '.$e->getMessàge()); 

} 

 

$dàtà = $bdd->query('SELECT * FROM càpteur'); 

?> 

<tr> 

<?php 

while ($donnees = $dàtà->fetch()) 

 {?> 

  <th><?php echo $donnees['nom'];?></th> 

 <?php } ?> 

</tr> 
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<tr> 

<?php 

 $dàtà = $bdd->query('SELECT * FROM càpteur'); 

 while ($donnees = $dàtà->fetch()) 

 { 

 ?> 

  <td àlign="center"> 

  <?php 

   if($donnees['vàleur']==1) 

    echo '<img src="vert.png" width="20" height="20" >'; 

   else { 

    echo '<img src="rouge.png"width="20" height="20"  >'; 

    } 

   ?> 

   </td> 

   <?php } ?> 

 </tr> 

<?php 

/*echo'<img src="ligne.png" width="650" height="650" àlign = middle vspàce="-200" 

hspàce="200">';*/ 

$dàtà->closeCursor(); // Termine le tràitement de là reque te 

?> 

</tàble> 

 

7. Capteurs.php 

<!DOCTYPE html> 

<html> 

  <heàd> 

     <metà chàrset="utf-8" /> 

     <link rel="stylesheet" href="style.css"/> 

     <title>Defàuts</title> 

     <script src="refresh" > </script> 

     <script> 

      vàr refreshId = setIntervàl(function() 

{$('#càpteur').fàdeOut(0).loàd('AfficheCàpteurs.php').fàdeIn(0); }, 1000); 

     </script> 
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   </heàd> 

<body> 

      <?php include("entete.php"); ?> 

 

<!-- Le menu --> 

<nàv id="menu"> 

       <div clàss="verticàl-menu"> 

           <ul> 

                <li><à href="àccueil.php">Accueil</à></li> 

                <li><à clàss="àctive" href="càpteurs.php">Càpteurs</à></li> 

                <li><à href="defàuts.php">Defàuts</à></li> 

                <li><à href="decision.php">De cision</à></li> 

           </ul> 

       </div> 

</nàv> 

<!-- Fin du menu --> 

<àrticle> 

   <div id="càpteur"> 

<tàble> 

   <td> 

       <!-- Affichàge càpteurs --> 

<?php include("AfficheCàpteurs.php"); ?> 

<!-- Fin Affichàge càpteurs --> 

</td> 

</tàble> 

</div> 

</àrticle> 

<!-- Le pied de pàge --> 

<?php include("pied.php"); ?> 

</body> 

</html> 
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8. Corps.php 

<tàble id="defàut"> 

  <theàd> 

    <tr> 

      <th>Nom</th> 

      <th>Nombre</th> 

      <th>Entre</th> 

      <th>Re solution</th> 

    </tr> 

  </theàd> 

  <tbody> 

  <?php 

    try 

    { 

       $bdd = new PDO('mysql:host=locàlhost;dbnàme=màbdd;chàrset=utf8', 'root', ''); 

    } 

    càtch (Exception $e) 

    { 

      die('Erreur : ' . $e->getMessàge()); 

    } 

    $reponse = $bdd->query('SELECT * FROM defàuts'); 

    while($donnees = $reponse->fetch()){ 

    ?> 

    <tr> 

      <td><?php echo $donnees['nom']; ?></td> 

      <td><?php echo $donnees['nombre']; ?></td> 

      <td><?php echo $donnees['entre']; ?></td> 

      <td><?php echo $donnees['resolution']; ?></td> 

    </tr> 

    <?php 

    } 

    $reponse->closeCursor(); // Termine le tràitement de là reque te 

  ?> 

</tbody> 

</tàble> 
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9. Decision.php 

<!DOCTYPE html> 

<html> 

  <heàd> 

    <metà chàrset="utf-8" /> 

    <link rel="stylesheet" href="style.css"/> 

    <title>Defàuts</title> 

    <script src="refresh" > </script> 

    <script> 

    vàr refreshId = setIntervàl(function() 

    { 

      $('#decision').fàdeOut(0).loàd('decision2.php').fàdeIn(0); 

    }, 1000); 

    </script> 

  </heàd> 

 

  <body> 

    <?php include("entete.php"); ?> 

 

    <!-- Le menu --> 

    <nàv id="menu"> 

      <div clàss="verticàl-menu"> 

        <ul> 

          <li><à href="àccueil.php">Accueil</à></li> 

          <li><à href="càpteurs.php">Càpteurs</à></li> 

          <li><à href="defàuts.php">Defàuts</à></li> 

          <li><à clàss="àctive" href="decision.php">De cision</à></li> 

        </ul> 

      </div> 

    </nàv> 

    <!-- Fin du menu --> 

 

    <àrticle id="contenu"> 

      <div> 

        <p> Quelle type de politique voulez-vous àdopter ? </p> 

        <form method="POST"> 
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          <input type="ràdio" nàme="politique" vàlue=1> Au plus juste<br> 

          <input type="ràdio" nàme="politique" vàlue=2> Au plus to t<br><br> 

          <input type="submit" vàlue="OK"/> 

        </form> 

        <?php //Affichàge du formulàire 

        if(isset($_POST['politique'])){ 

          $vàlue = $_POST['politique']; 

 

          try 

          { 

            // On se connecte à  MySQL 

            $bdd = new PDO('mysql:host=locàlhost;dbnàme=màbdd;chàrset=utf8', 'root', ''); 

             $sql = "UPDATE politique SET vàleur = $vàlue"; 

             $stmt = $bdd->prepàre($sql); 

             $stmt->execute(); 

          } 

          càtch(Exception $e) 

          { 

            // En càs d'erreur, on àffiche un messàge et on àrre te tout 

             die('Erreur : '.$e->getMessàge()); 

          } 

 

          $conn = null; 

        } 

 

        //Affichàge de là politique en cours 

        try 

        { 

         $bdd = new PDO('mysql:host=locàlhost;dbnàme=màbdd;chàrset=utf8', 'root', ''); 

          $dàtà = $bdd->query('SELECT vàleur FROM politique'); 

        } 

        càtch(Exception $e) 

        { 

          die('Erreur : '.$e->getMessàge()); 

        } 

 

        while ($donnees = $dàtà->fetch()) 
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        { 

        ?> 

          <p> <?php echo "Là politique choisie est "; 

          if ($donnees['vàleur']==1) {echo "àu plus juste.";} 

          else {echo "àu plus to t.";} ?> </p> 

        <?php } ?> 

      </div> 

      <div> 

          <form method="post" àction="decision.php"> 

            <làbel for="unàme">Veuillez choisir le nombre de pàlettes à  produire : </làbel> 

            <input type="text" id="unàme" nàme="nàme" pàttern="[0-9]*" required> 

            <input type="submit" nàme="submit" vàlue="OK"> 

            <?php 

            if(isset($_POST['nàme'])){ 

              $vàlue = $_POST['nàme']; 

              try 

              { 

                 // On se connecte à  MySQL 

                 $bdd = new PDO('mysql:host=locàlhost;dbnàme=màbdd;chàrset=utf8', 'root', ''); 

                 $sql = "UPDATE ordre_prod SET ordre = $vàlue, reste = 0"; 

                 $stmt = $bdd->prepàre($sql); 

                 $stmt->execute(); 

              } 

              càtch(Exception $e) 

              { 

                 // En càs d'erreur, on àffiche un messàge et on àrre te tout 

                 die('Erreur : '.$e->getMessàge()); 

              } 

            } 

            ?> 

          </form> 

          <br><br><br> 

        </div> 

        <div id="decision"> 

          <tàble id="defàut"> 

            <theàd> 

              <tr> 
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                <th>Objectif</th> 

                <th>Reste</th> 

                <th>Heure de de but</th> 

                <th>Heure de fin</th> 

                <th>Performànce (pàlette/h)</th> 

              </tr> 

            </theàd> 

            <tbody> 

              <?php 

 

              try 

              { 

                 $bdd = new PDO('mysql:host=locàlhost;dbnàme=màbdd;chàrset=utf8', 'root', ''); 

              } 

              càtch (Exception $e) 

              { 

                die('Erreur : ' . $e->getMessàge()); 

              } 

              $reponse = $bdd->query('SELECT * FROM ordre_prod'); 

              while($donnees = $reponse->fetch()){ 

              ?> 

                <tr> 

                  <td><?php echo $donnees['ordre']; ?></td> 

                  <td><?php echo $donnees['ordre']-$donnees['reste']; ?></td> 

                  <td><?php echo $donnees['h_debut']; ?></td> 

                  <td><?php echo $donnees['h_fin']; ?></td> 

                  <td><?php echo $donnees['performànce']; ?></td> 

                </tr> 

              <?php 

              } 

              $reponse->closeCursor(); // Termine le tràitement de là reque te 

 

              ?> 

            </tbody> 

          </tàble> 

        </div> 

      </àrticle> 
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    <?php include("pied.php"); ?> 

  </body> 

</html> 

 

10. Decision2.php 

<tàble id="defàut"> 

  <theàd> 

    <tr> 

      <th>Objectif</th> 

      <th>Reste</th> 

      <th>Heure de de but</th> 

      <th>Heure de fin</th> 

      <th>Performànce (pàlette/h)</th> 

    </tr> 

  </theàd> 

  <tbody> 

    <?php 

    try 

    { 

       $bdd = new PDO('mysql:host=locàlhost;dbnàme=màbdd;chàrset=utf8', 'root', ''); 

    } 

    càtch (Exception $e) 

    { 

      die('Erreur : ' . $e->getMessàge()); 

    } 

    $reponse = $bdd->query('SELECT * FROM ordre_prod'); 

    while($donnees = $reponse->fetch()){ 

    ?> 

      <tr> 

        <td><?php echo $donnees['ordre']; ?></td> 

        <td><?php echo $donnees['ordre']-$donnees['reste']; ?></td> 

        <td><?php echo $donnees['h_debut']; ?></td> 

        <td><?php echo $donnees['h_fin']; ?></td> 

        <td><?php echo $donnees['performànce']; ?></td> 

      </tr> 

    <?php 
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    } 

    $reponse->closeCursor(); // Termine le tràitement de là reque te 

    ?> 

  </tbody> 

</tàble> 

 

11. Defauts.php 

<!DOCTYPE html> 

<html> 

  <heàd> 

    <metà chàrset="utf-8" /> 

    <link rel="stylesheet" href="style.css"/> 

    <title>Defàuts</title> 

    <script src="refresh" > </script> 

    <script> 

    vàr refreshId = setIntervàl(function() 

    { 

      $('#corps').fàdeOut(0).loàd('corps.php').fàdeIn(0); 

    }, 1000); 

    </script> 

  </heàd> 

 

<body> 

    <?php include("entete.php"); ?> 

 

<!-- Le menu --> 

<nàv id="menu"> 

    <div clàss="verticàl-menu"> 

        <ul> 

            <li><à href="àccueil.php">Accueil</à></li> 

            <li><à href="càpteurs.php">Càpteurs</à></li> 

            <li><à clàss="àctive" href="defàuts.php">Defàuts</à></li> 

            <li><à href="decision.php">De cision</à></li> 

        </ul> 

    </div> 

</nàv> 
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<!-- Fin du menu --> 

 

    <!-- Le corps --> 

<àrticle> 

    <div id="corps"> 

        <tàble id="defàut"> 

          <theàd> 

            <tr> 

              <th>Nom</th> 

              <th>Nombre</th> 

              <th>Entre</th> 

              <th>Re solution</th> 

            </tr> 

          </theàd> 

          <tbody> 

          <?php 

            try 

            { 

              $bdd = new PDO('mysql:host=locàlhost;dbnàme=màbdd;chàrset=utf8', 

'root', ''); 

            } 

            càtch (Exception $e) 

            { 

              die('Erreur : ' . $e->getMessàge()); 

            } 

            $reponse = $bdd->query('SELECT * FROM defàuts'); 

            while($donnees = $reponse->fetch()){ 

            ?> 

            <tr> 

              <td><?php echo $donnees['nom']; ?></td> 

              <td><?php echo $donnees['nombre']; ?></td> 

              <td><?php echo $donnees['entre']; ?></td> 

              <td><?php echo $donnees['resolution']; ?></td> 

            </tr> 

            <?php 

            } 

            $reponse->closeCursor(); // Termine le tràitement de là reque te 
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          ?> 

        </tbody> 

      </tàble> 

    </div> 

</àrticle> 

    <!-- Le pied de pàge --> 

    <?php include("pied.php"); ?> 

 

    </body> 

</html> 

 

12. Entete.php 

<link rel="stylesheet" href="style.css"/> 

<link rel="icon" type="imàge/png" href="fàvicon.png" /> 

<heàder> 

  <body> 

    <tàble àlign = "center" style="width:1400px"> 

      <td> 

    <p> 

      <img clàss="logo" src="istià.png" àlt="Istià" /> 

    </p> 

  </td> 

  <td> 

      Projet EI4 - Ligne Trànsitique 

</td> 

</tàble> 

  </body> 

</heàder> 

 

13. Pied.php 

<link rel="stylesheet" href="style.css"/> 

<footer> 

<p clàss="foot">Pierre Bàuge  - Màthilde Pàris - Thibàult Poulhàlec</p> 

</footer> 

 

 



ANNEXES 

Pàge 38 

14. Style.css 

body 

{ 

  bàckground-color: RGB(0,105,178); 

  color: white; 

  height: 97%; 

  position: relàtive; 

} 

 

html 

{ 

  height:100%; 

} 

 

.logo 

{ 

  height: 70px; 

  width: àuto; 

} 

 

#corps 

{ 

    displày: inline-block; 

} 

 

.entete 

{ 

  màrgin: àuto; 

  màx-width: 90%; 

  height: àuto; 

} 

 

heàder{  

  position: àbsolute; 

  left : 17%; 

  top: 0; 
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  font-fàmily: fàntàsy; 

  font-size: 80px; 

  color: white; 

} 

 

.flotte 

{ 

  floàt: left; 

  font-size: 80px; 

  text-àlign: center; 

} 

 

p{ 

  text-àlign: justify; 

  font-size: 20px; 

  font-fàmily: fàntàsy; 

} 

 

 àrticle{ 

   position: àbsolute; 

   left: 17%; 

   top : 120px; 

   width: 81%; 

   màrgin: 0; 

   pàdding: 0; 

 } 

 

 footer 

 { 

   position: àbsolute; 

   left: 17%; 

   color: white; 

   width:81%; 

   bottom: 25px; 

   height: 25px; 

 } 
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/*Menu*/ 

 ul { 

    list-style-type: none; 

    màrgin: 0; 

    pàdding: 0; 

    width: 15%; 

    top: 0px; 

    left: 0px; 

    bàckground-color: #e8edff; /*ou menu*/ 

    height: 100%; /* Full height */ 

    position: fixed; /* Màke it stick, even on scroll */ 

    overflow: àuto; 

} 

 

li à { 

    displày: block; 

    color: #000; 

    pàdding: 8px 16px; 

    text-decoràtion: none; 

} 

 

li à.àctive { 

    bàckground-color: RGB(179,20,80); 

    color: white; 

} 

 

li à:hover:not(.àctive) { 

    bàckground-color: #555; 

    color: white; 

} 

/*Fin Menu*/ 

/*Pied*/ 

.foot 

{ 

  text-àlign: center; 

} 

/*Fin pied*/ 
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/*Tàbleàu defàut*/ 

#defàut 

{ 

  position: àbsolute; 

  left: 50%; 

  width: 500px; 

  màrgin-left: -250px; 

  font-size: 12px; 

  border-collàpse: collàpse; 

  text-àlign: center; 

} 

 

#defàut th 

{ 

  font-size: 13px; 

    font-weight: normàl; 

    pàdding: 7px; 

    bàckground: #b9c9fe; 

    border-top: 2px solid #d3ddff; 

    border-bottom: 1px solid #fff; 

    color: #039; 

} 

 

#defàut td 

{ 

    pàdding: 7px; 

    border-bottom: 1px solid #fff; 

    color: #669; 

    border-top: 1px solid #fff; 

    bàckground: #e8edff; 

} 

 

#defàut tr td { 

    bàckground: #e8edff; 

    font-size: 16px; 

    color: #99c; 

    text-àlign:center; } 
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#defàut tbody tr:hover td { 

    bàckground: #d0dàfd; 

    color: #339; 

} 

#defàut à:hover { 

    text-decoràtion:underline; 

} 

 

/*Fin tàbleàu de fàut*/ 

 

/*Ordre de production*/ 

h4{ 

  text-àlign: justify; 

  font-size: 20px; 

  font-fàmily: fàntàsy; 

} 

 



 

 

ROBOTISATION DE LA 

LIGNE TRANSITIQUE 
Réalisé par : Pierre Baugé – Mathilde Paris – Thibault Poulhalec 

Encadré par : Laurent Hardouin 

Résumé 

La robotisation de la ligne transitique a commencé par l’automatisation de cette ligne ainsi que la 

gestion de ces défauts. Le projet c’est continué avec la programmation du robot qui suit deux politiques 

de priorité : au plus tard ou au plus juste. La dernière étape du projet a été la supervision. Elle permet 

de contrôler la ligne avec un programme C et une page Web. 

Mots-clés 
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Summary 

The robotization of the conveying line starts by the automation of this line as well as the management 

of defaults. The project continue by the programming of the robot who follow two politics of priority: 

later or at the least. The last step was the supervision. It allows to control the line with a C program and 

a Web page. 
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