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UTILISATION DE MATLAB STATEFLOW

Stateflow permet, dans I'environnement de Simulink de simuler le comportement d'un systéme grace a son diagramme

d

'états.

POUR DEFINIR LES ENTREES/SORTIES :

1/ Dans la bibliotheque Simulink (Library Browser), ouvrir un nouveau fichier.
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2/ Dans le dossier "Stateflow", faire glisser "Chart" dans votre fichier.
La boite "Chart" représente le svsteme a modéliser.

Les principaux composants de 1’éditeur Stateflow sont le canevas du diagramme, la palette d’objets et le volet Symbols.

états, des transitions et d’autres ¢léments graphiques.

graphiques a votre diagramme.

Le canevas du diagramme est une zone de dessin dans laquelle vous créez un diagramme en combinant des
A gauche du canevas, la palette d’objets affiche un ensemble d’outils permettant d’ajouter des éléments

A droite du canevas, dans le volet Symbols, vous ajoutez de nouvelles données, de nouveaux événements et

de nouveaux messages au diagramme et vous résolvez tous les symboles non définis ou inutilisés.
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POUR SIMULER LES ENTREES/SORTIES :

variablestepAuto
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Comtant!

2/ Utiliser un "Switch" pour simuler I'état d'une entrée
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POUR DEFINIR LE DIAGRAMME D'ETATS :
Double cliquer sur la boite "Chart" pour ouvrir Stateflow et définir le diagramme d'états.
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J"'E Stateflow (chart) untitled/Chart * - Simulink

File Edit View Display Chart Simulation Analysis Code Tools
Chart
Pour zoomer © [Cajuntitied b @t Cliquer et glisser d'un_état a
I'autre pour créer une transition
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Pour insérer un état — BP1[BP]
\G ~—— e

A
L ’éf\\‘/énement * provocant

Pour définir I'état initial \ O, ’évolution s’écrit sans crochets v
*a
|
BP1[IBP]
F"n ' -

La condition de garde * est écrite entre
crochets

* . La transition est franchie lorsque |'évenement apparait, si la condition de garde est vraie.

Les fonctions logiques s'écrivent :

NON a la
ET a-b a&b
ou a+b allb
Les fonctions temporelles s’écrivent :
Apres after (12,sec)
Avant before (10,sec)
A la date At(11,tick)

Tick : temps d’échantillonnage du solveur.

Etat composite :
On peut créer un état composite, en glissant a I'intérieur d'un état d'autres états : L'état composite doit étre actif pour que

I'un des sous-états le soit.

Sous-état

Un seul sous-état actif a la
fois.
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Etat composite avec régions orthogonales:
On peut créer un état composite avec régions orthogonales, en choisissant dans le menu contextuel (clic droit sur I'état)
"Decomposition™ puis "Parallel(AND)".

/etat composite a régions orthogonales V Etat composite a régions orthogonales
R e I (Clic droit-Decomposition-Parallel)

Tegion1

——— Régions pouvant étre actives en
paralléle

Un seul sous-état actif a la fois
dans chaque région.

POUR LANCER UNE SIMULATION :

File Edit View Dusplay Diagram Simulation Analysis Code Tools Help
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Sélectionner un solveur adapté a la simulation

£ Configuration Parameters: portail3prototype/Run on Hardware Configuration (Active) o || B
Select: Simulation time -

Solver o ’ ;

Start time: 0.0 Stop time: inf
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Choisir un solveur non continu a pas fixe

Le modeéle doit contenir la boite "Real Time Pacer"
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POUR IMPLANTER LE DIAGRAMME DANS LE MICROCONTROLEUR :
Il suffit de remplacer les  entrées/sorties par les  boites
"Simulink support package for Arduino Hardware/common®.

correspondantes

du dossier

Remplacer également I’horloge interne de la simulation par la boite « chart » du fichier « horloge.sIx » fourni.

Horloge interne
Dans « horloge.sIx »
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Simulink Extras piM Digial Input] Chart1
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Dans le menu « Tools - Run on Target Hardware — Options... »

File Edit View Display

Qizgram  Simulation  Analysis  Code Help
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Mormal | | (4) ~
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L~ a EE 95 Library Browser
- au Model Explorer
Video Viewer
@ |Pa]portaizprototype »
Run on Target Harfere  +
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Options..
Install/Update Support Package...

Update Firmware..

rs: portail3prototype/Run on Hardwa

& Configuration Param,
Select: Simulation time

Solver /

Data Import/Export
Optimization
Diagnostics

Start time: 0.0

Solver options

Hardware Implementation
Model Referencing

e: |Fixed-ste | I | Solver: | discrete (no continuous states’
YP! P
%

Simulation Target

Run on Target Hardware Fixed-step size (fundamental sample time): 0.01
Définir la cible et le port de connexion :

& Configuration Parametegf: portail3p ecorrige/Run on Hardware Configuration (Active)
Categor

[ g ;

Selact: Hardware board:} |
Solver
Data Impért/Bxport Device vendor: | Atme ~ | Device type: |AVR
Optimightion
Diaggfistics
Har®vare Implementation » Device details

Model Referencing

Simulation Target Hardware board settings

Target Hardware Resources
Groups | Set host COM port™\N{
Build options
Host-board connection
Overrun detection

Anzlan inmit rhannal nranartioc

| COM port number: 3

Pour suivre 1’évolution du diagramme d’états pendant le fonctionnement, choisir le mode « External »

mn
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File Edit View Display Diagram Simulation Analysis Code Tools Help
B8 < OG- E-wg®P = [ o D Syt

Pour compiler et implanter le programme dans la cible, cliquer sur « Deploy to Hardware »

»
: r . . . Ready

Bien attendre la fin de cette opération avant de passer a la suite. .~
Pour lancer le programme et observer 1’évolution

p— ey g e mm s, P R

File Edit View Display Diagram Simulation Analysis \Code Tools Help
= = —
- B i = - v v
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Bien attendre la  fin de cette opération avant de faire fonctionner le  prototype...

=

Running the model on 'Arduine Uno' & View diagnostics 100% T=10.400

On peut faire fonctionner le prototype et voir en méme temps 1’évolution du diagramme d’états.
‘€5 Configuration Parameters: portail3prototype/Run on Hardware Configuration (Active) IENIERIES
Select: Simulation time -
Solver - : )
Start time: 0.0 Stop time: inf
Data Import/Export art time op time: in
 Optimization )
> Diagnostics Solver options
Hardware Implementation (= - N »
Model Referencing Type: |F|xed—5tep | Solver: |d|screte (no continuous states)
Simulation Target - - .
Run on Target %Iardware Fixed-step size (fundamental sample time): 0.01

m

Tasking and sample time options

Periodic sample time constraint: |Unconstrained

Tasking mode for periodic sample times: |Auto

["] Automatically handle rate transition for data transfer

["] Higher priority value indicates higher task priority
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