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Lustre vers NXC

#include "NXCDefs.h"

task main()
{

OnFwd(OUT_A, 75);
OnFwd(OUT_C, 75);
Wait(4000);
OnRev(OUT_AC, 75);
Wait(4000);
Off(OUT_AC);

}
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● Centré sur une fonction Matlab simulant 
les yeux et le capteur distance

● Bruits aléatoires indépendants sur 
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● Intensité du bruit: variable extérieure
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● Simulation des capteurs:
– Calcul de l'angle de la droite entre le robot 

et le point à atteindre (dt)
– Comparaison avec l'angle courant (theta)
– gauche = 50+50*((dt-theta)/(2*pi));
droite = 50+50*((theta-dt)/(2*pi));
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● Entrée:
– Les tensions à appliquer sur les roues, en 

cm.s-1.%-1 (spec Lego)
– Paramètres: coefficient d'amplification des 

moteurs, longueur du robot
● Sortie: position et angle
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● Première étape: obtention de l'angle à 
partir de la vitesse angulaire

● Deuxième étape: obtention des positions 
à partir de l'angle

● Optimisation de l'angle en sortie
(entre –π et π)
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● Première étape: calcul de la différence 
de lumière entre les yeux

● Deuxième étape: lissage de la différence 
via pilote PI

● Troisième étape: calcul de la tension à 
appliquer sur les moteurs en fonction de 
la différence et la distance
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● Le robot voit: 40 pour noir, 60 pour blanc
– Calcul de la différence avec saturations
– Amplification
– Saturation pour que la sortie soit entre 0 et 

100
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● Stratégie de contrôle: vitesse maximale
– Au moins une roue à vitesse maximale
– L'autre roue est ralentie
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● Résistant à la perturbation (10%)
● Pas résistant aux délais
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● Ecriture d'un compilateur EC vers NXC
– A partir du compilateur EC vers C de Pascal 

Raymond
– Utilisation de l'outil noWeb

EC C

EC NXC

Adaptation
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● Pas de virgule flottante
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MDL EC NXC
s2l ec2nxc

LUS
lus2ec
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● Lustre : temps discret
● Robot : E/S spécifiques
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● Identification des paramètres
– Entrées : oeil gauche et droit, distance
– Sorties : moteur roue gauche et roue droite
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● Comparaison avec un programme de test 
(NXC) : moins précis qu'avec une 
modélisation sous Simulink.
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Diapositives et vidéo disponibles sur 
http://scholar.alishomepage.com/Master/Robot/

http://scholar.alishomepage.com/Master/Robot/

