Annexe- Le code du simulateur

EtatClass.pas

unit EtatC ass;

interface

type

11

TEtat = cl ass

constructor Create;
constructor

Creat eAV(SV: I nteger; EV: I nteger; CV: I nteger; PV: I nteger; Pl V: | nteger);

Destructor Destroy;

private
/!l -- Les Variables --
Socl eVal eur : integer;
Epaul eVal eur : integer;
CoudeVal eur : integer;
Poi gnet Val eur : integer;
Pi nceVal eur : integer;
public
/1l -- Les Méthodes --

procedure Set Socl eval eur (Val : I nteger);
procedur e Set Epaul eVal eur (Val : I nt eger);
procedure Set CoudeVal eur(Val : | nteger);
procedur e Set Poi gnet Val eur (Val : I nt eger);
procedure SetPi nceVal eur(Val:Integer);

function GetSocl eVal eur () : 1 nteger;
function Get Epaul eVal eur () : | nteger;
function Get CoudeVal eur () : | nteger;
function Get Poi gnet Val eur () : | nteger;
function GetPinceVal eur():1nteger;

end;

/1

------------ | npl énent ati on des mét hodes de TEt at
Constructor TEtat.Create();
begi n
Socl eVal eur : =0;
Epaul eVal eur : =0;
CoudeVal eur: =0;
Poi gnet Val eur: =0;
Pi nceVal eur: =0;
end;
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Construct or

TEt at . Cr eat eAV(SV: | nt eger; EV: I nt eger; CV: I nt eger; PV: I nt eger; Pl V: I nt eger) ;

begi n
Socl eVal eur: =SV,
Epaul eVal eur: =EV,
CoudeVal eur : =CV,
Poi gnet Val eur: =PV,
Pi nceVal eur: =PI V;
end;

Destructor TEtat.Destroy();
begi n
end;

———————————— Procedures Publique----------------------“ -

{ Pour chaque variable on a prevu une nethode
de la variable.}

procedure TEtat. Set Socl eVal eur (Val : | nt eger);
begi n

Socl eVval eur: =Val ;
end;

procedure TEtat. Set Epaul eVal eur (Val : I nteger);
begi n

Epaul eVal eur : =Val
end;

procedure TEtat. Set CoudeVal eur (Val : | nt eger);
begi n

CoudeVal eur : =Val
end;

procedure TEtat. Set Poi gnet Val eur (Val : | nt eger);
begi n

Poi gnet Val eur: =Val ;
end;

procedure TEtat. Set Pi nceVal eur (Val : | nt eger);
begi n

Pi nceVval eur: =Val
end;

function TEtat. Get Socl eVal eur (): I nteger
begi n

CGet Socl eVal eur: =Socl eVal eur;
end;

function TEtat. Get Epaul eval eur () : | nteger
begi n

Get Epaul eVal eur : =Epaul eVal eur
end;

function TEtat. Get CoudeVal eur (): I nteger
begi n

CGet CoudeVal eur : =CoudeVal eur
end;

pour

|"écrire et

lelire
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function TEtat. Get Poi gnet Val eur (): I nteger;
begi n

CGet Poi gnet Val eur : =Poi gnet Val eur;
end;

function TEtat. Get PinceVal eur():Integer;
begi n

Cet Pi nceVal eur : =Pi nceVal eur;
end;

end.

RobotClass.pas

unit Robot C ass;
interface

uses Wndows, SysUtils, O asses, Gaphics, Controls, Forms, D al ogs,
stdCirl s,
ExtCtrls, Messages, EtatC ass, RobotViewerd ass;

type

TRobot = cl ass;
A LR Mse en forne de la classe TMoteur ------------------------
TWot eur = cl ass(TConponent)

constructor
Cr eat e( AOnner : Tconmponent ; v:i nteger;n: String; ax:integer;ix:integer;p:integer
; r: TRobot);//override;

Destructor Destroy;

private
/Il -- Les Variables --
Ti mer: TTi ner;
I nterval : Cardi nal ;

OnO f: bool ean; {S'il est en marche ou pas}
Dr oi t eGauche: boolean; // 1 --> droite, 0 --> gauche {La direction qu'il
pr end}

Nom stri ng;

Angl eM n: i nt eger;
Angl eMax: i nt eger;
Posi tion:i nt eger;
Vit esse: i nt eger;

Robot : TRobot ;

public
/1l -- Les Méthodes --
procedure TourneDroite();
procedure TourneGauche();
procedur e Bouger ( Sender: TObj ect) ;
procedure StopBouger();
function GetPosition():integer;
procedure SetPosition(val:integer);
procedure SetPositionButee(val:integer);
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Constructor Create;
Destructor Destroy;

private
// -- Les Variables --
{Ces cinqg not eurs}
Socl eMbt eur : TMbt eur;
Epaul eMot eur : TMot eur;
CoudeMbt eur : TMbt eur;
Pi nceMot eur : TMbot eur;
Poi gnet Mot eur : TNMNbt eur;
{Son état}
Et at Robot : TEt at;

Robot Vi ewer : TRobot Vi ewer ;
{Les but ées de ces cing noteurs}
But eesMoteurs : array [0..5] of integer; //1 butée gauche, 2 pas butée
/1 3 butée droite
public
/1l -- Les Méthodes --
procedur e set Robot Vi ewer (RV: TRobot Vi ewer) ;
function Bouche(FWbyte): String;
procedure net MaVal eur (MTIype: String; Val eur:|nteger);
procedur e net MaBut ee( Mlype: Stri ng; BGD: | nt eger) ;

procedure

Set But ees(SV:integer; EV:integer; CV:integer; PV:integer; Pl V:integer);
procedure Set PositionCoude(val:integer);
procedur e Set PositionPoi gnet(val:integer);

procedure ArreteTout();
end;
A LR Fin de lamseenforme ---------------------o o

{Creation des 5 noteur du robot avec |eurs valuers des vitesse, nom etc,
qui se trouvent dans un fichier "PropRobot.ini".}
Constructor TRobot. Create();

var
t1, butee : integer;
vi tesse, angl enax, anglemn, position : integer;

nom: string;

i FileHandl e, iFilelLength, iBytesRead:|nteger;
Buf f er : PChar ;

i, place:lnteger;

Ki ndVal ue, Val ue: Stri ng;
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begi n
try

place := 1; KindVvalue := ; Value :=

{Quvrir dun fichier et lire | es données dans un buffer}
i Fil eHandl e : =Fi | eOpen(' PropRobot.ini"', f mMpenRead) ;

i FileLength :=Fil eSeek(iFileHandle, 0, 2);

Fi | eSeek(i Fi | eHandl e, 0, 0);

Buf fer :=PChar (Al l ocMen(i Fil eLength +1));

i Byt esRead : =Fi | eRead(i Fi | eHandl e, Buf fer”,i Fil eLength);
Fil ed ose(i Fil eHandl e);

{L"anal yse de cette buffer, trouver la partie devant '=

et devant ';'}
for i := 0 to iBytesRead-1 do
begi n
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place = 1)) then
begi n
Ki ndval ue := KindValue + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] ="=") then
begi n
pl ace : = 2;
end;
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place = 2)) then
begi n
Val ue := Value + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] =";') then
begi n
pl ace : = 3;
{De quelle propriété il s'agit et nettre dans la propre vari abl e}

if (Kindvalue = 'nom) then
nom : = Val ue;

if (KindValue = 'vitesse') then
vitesse := StrTolnt(Val ue);
i f (Kindvalue = "angleMax') then
angl emax : = StrTol nt(Val ue);
if (Kindvalue = "angleMn') then
anglemn := StrTol nt(Val ue);
if (Kindvalue = 'position') then
begi n
if (position <= angleMn) then {La possibilé qu'un robot
conmence}
butee : = 3; {a une position deja butée}
if (position >= angl eMax) then
butee : = 1;
if ((position > angleMn) And (position < angl eMax))then
butee : = 2;
position := StrTolnt(Val ue);
case noni 1] of {La création des cing noteurs}

"S'{ocle'} : SocleMteur :=
TMot eur . Cr eat e( TConponent (Sel f), vi t esse, nom angl ermax, angl em n, posi ti on, sel f

)

"E'{paule'} : Epaul eMoteur :=
Thot eur . Cr eat e( TConponent (Sel f), vi t esse, nom angl em n, - angl emax, -
position, self);

'C {oude'} : CoudeModteur :=
TMot eur . Cr eat e( TConponent (Sel f), vi t esse, nom angl eni n, - angl enmax, -
posi tion, self);
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"P'{oignet'} : PoignetMteur :=
TMot eur . Cr eat e( TConponent (Sel f), vi t esse, nom angl enmax, angl em n, posi ti on, sel f

)
"N {pince'} : PinceMdteur :=
TMot eur . Cr eat e( TConponent (Sel f), vi t esse, nom angl enmax, angl emi n, positi on, sel f

)

end;
case non 1] of {Les val eurs des but ées}
"S'{ocle'} : ButeesMteurs[1l] := butee;
"E'{paule'} : ButeesMoteurs[2] := butee;
"C {oude'} : ButeesMteurs[3] := butee;
"P'{oignet'} : ButeesMteurs[4] := butee;
"N {pince'} : ButeesMoteurs[5] := butee;
end;
end;
Ki ndval ue :="'";
Value :="";
end;
if (Buffer[i] = #$A) then {Parce que aprés un ; il
vient}
pl ace : = 1; {encore un caractére nouveau
I'igne}
end;
finally
FreeMem(Buffer);
end;
{L'"état: les positions des tous |les
not eur s}
Et at Robot : =

TEt at . Cr eat eAV( Socl eMot eur . Posi ti on, Epaul eMbt eur . Posi ti on, CoudeMbt eur . Posi t
i on, Poi gnet Mot eur . Posi ti on, Pi nceMot eur. Posi tion);

end;

{Le déstructeur de |la clase TRobot}
Dest ruct or TRobot. Destroy();
begi n

Socl eMot eur . Dest roy;

Epaul eMot eur . Dest r oy;

CoudeMot eur . Dest r oy;

Pi nceMbt eur . Destroy;

Poi gnet Mot eur . Dest r oy;

Robot Viewer := nil;

Et at Robot . Fr ee;

Socl eMbt eur . Free;

Epaul eMot eur . Fr ee;

CoudeMbt eur . Fr ee;

Pi nceMot eur . Fr ee;

Poi gnet Mot eur . Fr ee;

Robot Vi ewer . Fr ee;
end;

procedure TRobot . set Robot Vi ewer ( RV: TRobot Vi ewer) ;
begi n

Robot Vi ewer : = RV,

Robot Vi ewer . set Et at ( Et at Robot ) ;
end;
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{Dire au robot, bouge un de tes noteurs a une direction déterm né.

te

renvoi e un string avec dedans |la val eur qui indique un butée du noteur}

function TRobot. Bouche(FW byte): string;
begi n

if FW= $E1 then

begi n
Pi nceMbt eur . Tour neGauche;
Bouche :="'5" + IntToStr(Buteeshteurs[5]);
end;
if FW= $D2 then
begi n
Poi gnet Mot eur . Tour neGauche;
Bouche := '4" + IntToStr(Buteeshteurs[4]);
end;
if FW= $E3 then
begi n
CoudeMot eur . Tour neGauche;
Bouche := "'3" + IntToStr(Buteeshteurs[3]);
end;
if FW= $D4 then
begi n
Epaul eMot eur . Tour neGauche;
Bouche :="'2" + IntToStr(Buteeshteurs[2]);
end;
if FW= $D5 then
begi n
Socl eMot eur . Tour neGauche;
Bouche :="'1" + IntToStr(Buteeshteurs[1]);
end;
if FW= $D1 then
begi n
Pi nceMbt eur. Tour neDroi t e;
Bouche :="'5" + IntToStr(Buteeshteurs[5]);
end;
if FW= $E2 then
begi n
Poi gnet Mot eur . Tour neDroi t e;
Bouche :="'4" + IntToStr(Buteeshteurs[4]);
end;
if FW= $D3 then
begi n
CoudeMot eur . Tour neDroi t e;
Bouche :="'3" + IntToStr(Buteeshteurs[3]);
end;
if FW= $E4 then
begi n
Epaul eMot eur . Tour neDroi t e;
Bouche :="2'" + IntToStr(ButeesMteurs[2]);
end;
if FW= $E5 then
begi n
Socl eMot eur . Tour neDroi t e;
Bouche :="1" + IntToStr(ButeesMteurs[1]);
end;
if FW= $C1 then
begi n
Pi nceMbt eur . St opBouger ;
Bouche :="'5" + IntToStr(Buteeshteurs[5]);
end;
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if FW= $C2 then

begi n
Poi gnet Mot eur . St opBouger ;
Bouche :="'4" + IntToStr(Buteeshteurs[4]);
end;
if FW= $C3 then
begi n
CoudeMot eur . St opBouger ;
Bouche :="'3" + IntToStr(ButeesMteurs[3]);
end;
if FW= $C4 then
begi n
Epaul eMot eur . St opBouger ;
Bouche :="2'" + IntToStr(ButeesMteurs[2]);
end;
if FW= $C5 then
begi n
Socl eMot eur . St opBouger ;
Bouche :="1" + IntToStr(ButeesMteurs[1]);
end;

end;

{Un Moteur peut nettre sa val eur de son position actuel}
procedure TRobot. nmet MaVal eur (MIype: String; Val eur:|nteger);
begi n
case Mrype[1] of
"S'{ocle'} : EtatRobot.Set Socl eVal eur(Valeur); // 1 --> Socle
"E' {paule'} : EtatRobot.SetEpaul eval eur(Valeur); // 2 --> Epaule
'C {oude'} : EtatRobot. Set CoudeVal eur(Valeur); // 3 --> Coude
"P'{oignet'} : EtatRobot. SetPoignetVal eur(Valeur); // 4 --> Poignet
"N {pince'} : EtatRobot.SetPinceValeur(Valeur); // 5 --> Pince
end;

Robot Vi ewer . set Et at ( Et at Robot )

end;
{Un Moteur peut nmettre sa valeur s'il est butée ou pas}
procedure TRobot. met MaBut ee( MIype: Stri ng; BGoD: | nt eger) ;
begi n
case Mrype[1] of
"S'{ocle'} : ButeesMteurs[1l] := B&D, // 1 --> Socle
"E'{paule'} : ButeesMbteurs[2] := B&GD; // 2 --> Epaule
"C{oude'} : ButeesMteurs[3] := B&D, // 3 --> Coude
"P'{oignet'} : ButeesMdteurs[4] := B&D;, // 4 --> Poignet
"N {pince'} : ButeesMoteurs[5] := B&D; // 5 --> Pince
end;
end;

{Faire suivre les val eurs des butées au noteurs}
procedur e

TRobot . Set But ees(SV: i nt eger; EV:i nteger; CV:integer; PV:integer; Pl V:integer);

begi n
Socl eMbt eur . Set Posi ti on(SV);
Epaul eMot eur . Set Posi ti on(EV);
CoudeMot eur . Set Posi ti on(CV);
Poi gnet Mot eur . Set Posi ti on(PV);
Pi nceMbt eur . Set Positi on(PIV);
end;
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{Mettre la position de |a coude}
procedure TRobot. Set Posi ti onCoude(val :integer);
begi n
CoudelMbt eur . Set Posi ti on(360-val);
end;

{Mettre la position de |e poignet}
procedure TRobot. Set Posi ti onPoi gnet (val : i nt eger);
begi n
Poi gnet Mot eur . Set Posi ti on(360-val);
end;

{Arreter tous les noteurs du robot}
procedure TRobot. ArreteTout;
begi n
Poi gnet Mot eur . St opBouger ;
CoudeMot eur . St opBouger ;
Epaul eMot eur . St opBouger ;
Socl eMbt eur . St opBouger ;
end;

constructor
TMot eur . Cr eat e( AOwner: Tconponent ; v:integer; n: String; ax:integer;ix:integer;p
;i nteger;r:TRobot);

begi n
Timer := TTimer.Create(Self);
vitesse = v;
Interval := vitesse;
Tinmer.Interval := Interval;
Ti mer . Enabl ed : = Fal se;
Ti mer. OnTi mer : = Bouger;
Robot :=r;
Nom : = n;
AngleMn : = ix;
Angl eMax : = ax;
Position : =

p;
Droi teGauche := True; // true = droite, false = gauche
end;

Destructor TMoteur. Destroy;

begi n
Ti mer. Free;
end;
{Dire au robot qu'il doit tourner a droite}
procedure TMdt eur. TourneDroite;
begi n

OnaFf := True;

Droi t eGauche : = Fal se;

Ti mer . Enabl ed : = True;
end;
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{Dire au robot qu'il doit tourner a gauche}
procedure TMot eur. Tour neGauche;
begi n

OO f = True;

Droi t eGauche : = True;

Ti mer. Enabl ed : = True;
end;
{chaque fois si |le noteur est en marche, il voit sa direction et s'il
n' est

pas a la fin de son angle.}
procedur e TMot eur. Bouger;

begi n
if OnO'f = True then {S'il est en marche}
begi n
if DroiteGauche = true then {Si la direction est Gauche}
begi n
if Position < AngleMax then {S'il n'arrive pas en butée}
begi n
Position := Position + 1;
robot . net MaVal eur (nom Posi tion);
r obot . met MaBut ee( nom 2) ;
end
el se
begi n {S'il arrive en butée}
Ti mer. Enabl ed : = Fal se;
robot . met MaBut ee(nom 1) ;
end
end
el se
begi n
if Position > AngleMn then {s'il n'arrive pas en butée}
begi n
Position := Position - 1;
r obot . net MaVal eur (nom Posi tion);
r obot . net MaBut ee(nom 2) ;
end
el se
begin {s'"il arrive en butée}
Ti mer. Enabl ed : = Fal se;
r obot . net MaBut ee(nom 3) ;
end
end
end
end;

{Arreter le noteur}
procedure TMot eur. St opBouger ;

begi n

OnO f = Fal se;

Ti ner . Enabl ed : = Fal se;
end;

{retourne sa position}
function TMoteur. Get Position():integer;
begi n

GetPosition : = integer(position);
end;
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{mettre un nouveau position}
procedure TMoteur. Set Position(val:integer);
begi n
position := val;
r obot . net MaVal eur (nom Posi tion);
end;

{mettre en butée indi qué}
procedure TMdteur. Set Posi ti onBut ee(val :integer);

begi n
if val = 1 then
position := Angl eM n;
if val = 3 then

position := Angl eMax;

r obot . net MaVval eur (nom Posi tion);
r obot . met MaBut ee( nom val ) ;
end;

end.

RobotViewer.pas

unit Robot Vi ewer C ass;
interface

uses

GLScene, G.Objects, EtatC ass, GWn32Viewer, G.M sc, G.Geonthjects,

Jpeg,
G aphics, SysUils;

type

A R T Mse en forme de la classe ----------------“--------------
TRobot Vi ewer = cl ass

constructor Create(S: TGLCylinder; Al: TGLCylinder; A2: TALCylinder;
P: TG.Cyl i nder; D1: TG.DumyCube; D2: TG DunmyCube; GLSC. TG.SceneVi ewer) ;
destructor Destroy;

private

/'l -- Les choses pour |le G.Scene --
Socl e: TGL.Cyl i nder;

Articul 1: TG.Cylinder;

Articul 2: TACylinder;

Poi gnet: TGLCyli nder;

Doi gt 1: TG.DumryCube;

Doi gt 2: TG.DumryCube;

GLSVi ewer: TGA.SceneVi ewer ;

Il -- Les Méthodes --

procedure save_image();
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public

/1l -- Les Méthodes --
procedure setEtat(Etat: TEtat);
end;
I T Fin de la miseenforne ------------m-mmmmomoo

I | mpl enent ati on des net hodes de TRobot Viewer --------
constructor TRobot Vi ewer. Create(S: TACylinder; Al: TACylinder;
A2: TALCyl i nder; P: TGCylinder; Dl: TGDunmyCube; D2: TADumyCube;

GLSC. TG SceneVi ewer) ;

begi n

Socl e: =S

Articul 1: =A1;

Articul 2: =A2;

Poi gnet : =P;

Doi gt 1: =D1;

Doi gt 2: =D2;

ASVi ewer : =E_SC,
end;

destruct or TRobot Vi ewer . Destroy;

begi n
Socle :=n
Articull := nil;
Articul2 :=nil;
Poi gnet := nil;
Doigtl := nil;
Doigt2 := nil;

end;

A LR Procedures Privé-----------ommmmm o

{Pour la visualisation sur internet, sauvegarde |a scene de G.scene dans

un
fichier du format JPEG

procedure TRobot Vi ewer. save i mage();

var
brp: TBi t map;
j pg: TIpegl nage;

begi n
brp: =TBi t map. Cr eat e;
brp. Pi xel For mat : =pf 32bi t;
brp. Hei ght : =250;
brp. W dt h: =250;
GLSVi ewer . Buf f er. Render ToBi t map( bnp, 50) ;
j pg: =TJpegl nage. Cr eat e;
j pg. Assi gn(bnp) ;
j pg. Conpr essi onQual i ty: =50;
{Effacer |la derniére tenp}
Del eteFil e(' c:\\webserver\wwA\ robottnp.jpg');
{Sauvegarder | e nouveau}
j pg. SaveToFil e(' c:\\webserver\wwh\ robottnp.jpg');
{Effacer le buffer du JPEG
j pg. Free;
{Effacer la derniere}
Del eteFil e(' c:\\webserver\wwArobot.jpg');
{rénoner |le tenp}
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RenaneFi | e(' c:\\webserver\wwA\ robottnmp.jpg',' c:\\webserver\wwhrobot.|pg);

{Effacer |l e buffer du BM}
brp. Freel mage
end;

I T Procedures Publique -------------“-“----m e

{Modifier la visualisation en 3D avec |es val eurs des noteurs}
procedure TRobot Vi ewer. setEtat (Etat: TEtat);
begi n

Doi gt1. PitchAngl e: = - Etat.GetPinceVal eur;

Doi gt 2. Pi t chAngl e: = Et at. Get Pi nceVal eur;

socl e. TurnAngl e : = Etat. Get Socl eVval eur;
Articul 1. TurnAngle := - Etat.GetEpaul eVal eur;
Articul 2. TurnAngl e : = - Etat. Get CoudeVal eur;
Poi gnet . TurnAngl e : = Et at. Get Poi gnet Val eur;

save_i mage();
end;

end.

TcpClient.pas
unit Tcpd ass;
interface

uses W ndows, Messages, SysUils, Variants, C asses, D alogs, Forns,
Wsocket, Wsocket s;

type

TRecei veAction = procedure(Sender: TOhject; Action: byte) of Object;

Il Mse en fornme de la classe -------------------m

Tcpdient = class(TWsocketd ient)
private

// -- Les Variables --
FRecei veActi on: TRecei veActi on;

/1l -- Les Méthodes --
procedur e Socket Dat aAvai |l abl e(Sender: TObject; Error: Wrd);

public
Il -- Les Méthodes --
procedure Initialize;
procedure Finalize;

/1l -- Properties --
property OnRecei ve: TReceiveAction read FRecei veAction wite
Frecei veActi on;

end;

T Fin de la mseenforme --------------mmmmmmmmm oo
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i mpl ement ati on
uses Unit1;
I - | rpl énent ation des méthodes de TCPClient -------------mmmommnn-

{La mét hode OnDat aAvail abl e est provoque dans un TWsocketient, |la classe
ou
on dérive cette classe-ci. Alors conme ca on dit s'il y a des données qu
arrivent tu doit provoqué | a nméthode Socket Dat aAvai | abl e}
procedure TcpCient.Initialize;

begi n
OnDat aAvai | abl e : = Socket Dat aAvai | abl e;
end;
{Cette nméthode est mmi ntenant provoquer s'il y arrive quel que chose}

procedure Tcpd ient. Socket Dat aAvai | abl e(Sender: TObject; Error: Word);
var

Data : String;

BData : byte;
begi n

Dat a : = TWSocket ( Sender) . Recei veStr;

if Data <> '' then
BData := ord(Data[1l]); {On transfornme en Byte}

FRecei veAction(Self, BData); {On |'envoie aux écran}
end;

procedure TcpCient. Finalize;
begi n

end;

end.

UdpClient.pas
unit Udpd ass;
interface

uses W ndows, Messages, SysUtils, Variants, C asses, D alogs, Forns,
Wsocket, WBockets, ExtCirls, POSITIONS;

type

A LR T Mse en fornme de la classe -------------------m
TUdpd i ent = cl ass(TConponent)

constructor

Cr eat e( AOwner: Tconponent ; P: string; A string; S:integer; E: TFr mPosEcr an) ;
Destructor Destroy;
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private
// -- Les Variables --
Port:string;
Adr ess: string;
UDPSocket: TWsocket ;

Ti mer: TTi ner;
I nt erval : Car di nal

Ecran: TFr nPosEcr an;

Buf ferTMbt : array [0..5] of string;

Buf fer TMbt Tel l er : | nteger

Udpd i ent Cccuper : bool ean
Udpd i ent FoB : bool ean
But ees}

Dat a: string;

FWL: string;
t our ne}

FW2: stri ng;

FWB: stri ng;

FWL: string;

FWb: stri ng;

MEWD: stri ng;
but ées}

MMWBO: st ri ng;
but ées}

SV, BV, CV, PV, PI V. i nt eger;
not eur }

CoudePosi ti on, Poi gnet Posi tion

/1 -- Les Methodes --
procedure GetFl agWr ds(Sender:

{Si e socket est occupé}
{Ce qu'il doit faire,False -> FW True ->

{Ce qu'il recoit}
{Les Flagwords, qu indique quel noteur

{a quelle direction}

{1 nput wordO: consi ste quel ques val eurs

{Fl ag word50: consi ste quel ques val eurs

{Val eurs des but ée, chacun réprésente un

i nteger;

TObj ect) ;

procedur e Get But ees(Sender: TObj ect);

procedure GetVal ues();

procedur e UDPSocket Dat aAvai | abl e(Sender: TObject; Error: Wrd);

procedure Anal yseData();

function BinToDi g(BinStr: String):|Integer
function Cal cul eMewOEnHex(): string;
function powbase, power: integer): integer

procedure SendButee();
public

procedure ComenceCom PCSR()
procedure ComenceCom PCAR()

procedure ArreteCom PC();

procedure SetButee(RV:String);
/1l -- Properties --

// Commence |la com avec |'IPC sans robot
// Commence |a com avec |'IPC avec robot

property PFWL : string read FWL,; //FWL: fonctionnenent de pince
property PFW2 : string read FW2; //FW2: fonctionnenent de poignet
property PFWB : string read FWB; //FWB: fonctionnenment de coude
property PFW : string read FWI; //FW: fonctionnement de epaul e
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property PFWb : string read FWs; //FWh: fonctionnenent de socle
property PSV : integer read SV,
property PEV : integer read EV,
property PCV : integer read CV,
property PPV : integer read PV,
property PPIV : integer read PlV,
property PCoudePosition : integer read CoudePosition;
property PPoignetPosition : integer read PoignetPosition;
end;
I T Fin de la mseenforne ----------ommommmmmm oo

constructor
TUdpd i ent. Cr eat e( AOmer : Tconponent ; P: string; A:string; S:integer; E TFr nPosEc

ran);

begi n
Port :=
Adr ess

UDPSocket

= A
. = TWsocket . Creat e( Sel f);

P;

UDPSocket . OnDat aAvai | abl e : = UDPSocket Dat aAvai | abl e;

I nt erval
= TTimer. Create(Sel f);
Ti nmer. I nterval
Ti ner . Enabl ed

Ti mer

Ecr an

Buf f er TMot Tel | er
Udpd i ent Cccuper

FW
FW
FW8 :
FW
FW

MEWOD : =
MWABO :

E

193" ;
194",
195';
196" ;
197" ;

= Interval;
: = Fal se;

1,
f al se;

' 00000000 ;
' 00000000 ;

SV:=2; EV:=2; CV:=2; PV:=2; PIV:=2;

end;

Destructor TUdpd i ent. Destroy;

begi n

Ti ner . Free;

UDPSocket . Fr ee;
i nherited Destroy;

end;
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A LT T Procedures Priveé----------ommmm

{Met tous les nots qu on a besoin pour retrouver |les flagwords dans un
chaine

et commence | a boucl e des envoyer.}

procedure TUdpd i ent. Get Fl agWor ds( Sender: TOhj ect) ;

begi n

i f UdpdientCccuper = Fal se then

begi n
Buf fer Tnot Tel l er : = 1;
Buf ferTMbt[ 1] := '"DMAL'; //Pince
Buf ferTMbt[2] := 'DWR'; //Poignet
BufferTWbt[3] := 'DWAB'; //Coude
BufferTMot[4] := 'DMM'; //Epaul e
Buf fer TMot[5] := 'DWNG'; //Socle

Udpd i ent Cccuper : = True;
CGet Val ues();
end;
end;

{Met tous les nots qu' on a besoin pour retrouver |les val eurs des butées et
des

angl es de |l a coude et du poignet. Commence |a boucle des envoyer.}
procedure TUdpd i ent. Get But ees( Sender: TObj ect) ;

begi n
i f UdpdientCccuper = Fal se then
begi n
Buf fer Tnot Tel l er := 1;
BufferTMbt[1] := 'DEW'; //Epaule et Socle

Buf f er TMot [ 2] ' DMABO' ; //Pince et poignet
Buf f er TMbt [ 3] 'DEWL2' ; //Angl e coude
Buf f er TMbt [ 4] ' DEWL3' ; //Angl e poignet

Udpd i ent Cccuper : = True;

CGet Val ues();
end;
end;
{Envoyer un not au IPC, il peut savoir quel not avec |e conpteur

Buf f er TMot Tel | er

Qui est augnenter apreés chaque recu.}
procedure TUdpd i ent. Get Val ues();
begi n

UdpSocket . Prot o: =" udp' ;

UdpSocket . Addr : =Adr ess;

UdpSocket . Port: =Port;

UdpSocket . Connect ;

UdpSocket . SendStr (Buf fer TMot [ Buf fer TMot Tel l er] ) ;

end;
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{Chaque fois il a envoié un not, il attande sur une réponse. |l n'envoie
pas un

nouveau nmot parce que |le variable Udpdient Cccuper est Vrai pour le
noment . Si

|l a réponse arrive, il |'analyse et augnente |e conpteur}

procedure TUdpd i ent. UDPSocket Dat aAvai | abl e( Sender: TCbject; Error: Wrd);
begi n

Data : = UdpSocket. Recei veStr;
UdpSocket . O ose;

Anal yseDat a() ;

if UdpdientFoB = False then //recevoir |es FlagWrds
begi n
if BufferTMotTeller < 5 then
begi n
Buf fer TMbt Tel l er : = BufferTMot Teller + 1;
CGet Val ues();
end
el se
begi n
SendBut ee() ;
end;
end;

if UdpdientFoB = True then //recevoir |es Butees

begi n
if BufferTMot Teller < 4 then
begi n
Buf fer TMbt Tel l er := BufferThWotTeller + 1;
CGet Val ues();
end;
end;
end;

{Une réponse consiste de deux partie, la prem ére avec le not envoié et la
deuxi éne avec la vrai réponse. Cela on doit d abord dériver. Aprés on peut
voir avec la prem ere partie qoui on doit faire avec |a deuxiéne.}
procedure TUdpd i ent. Anal yseDat a();

var

reqnot, val eur : String;
t1,t2,chiffre : Integer;

begi n

//cherche dans le resultat | e nom du denande
r eqnot B
for t1 :=1 to 3 do
begi n
reqnot := reqnot + Data[tl];
end;

//cherche dan le resultat | e val eur du denmande
tl := pos('=",Data);

val eur : = ;
for t2 :=t1+41 to length(Data) do
begi n

val eur := valeur + Data[t2];
end;
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if UdpdientFoB = Fal se then //recevoir |es FlagWrds

begi n
if regnot = 'DMW then
begi n
case Data[4] of
"1':FWL : = val eur;
'2':FW2 = val eur;
'"3'":FWB : = val eur;
"4' . FW : = val eur;
'"5':FWb : = val eur;
end;
end;
end;

if UdpdientFoB = True then //recevoir |es val eurs des angles et des
but ées

begi n
chiffre := StrTolnt(val eur);
if (regnot = 'DEW) And (BufferTMotTeller = 1) then
begi n {Mettre un
masque}
SV: =2; EV:=2;
if (chiffre And $08) = $08 then //Butee Epaul e basse
EV : = 3;
if (chiffre And $10) = $10 then //Butee Epaul e haute
EV : = 1,
if (chiffre And $20) = $20 then //Butee Socl e gauche
SV = 1;
if (chiffre And $40) = $40 then //Butee Socle mlieux
SV = 2;
if (chiffre And $80) = $80 then //Butee Socle droite
SV =3
end;
if (regnot = 'DMW) And (BufferTMot Teller = 2) then
begi n

PV:=2; PIV:=2;

if (chiffre And $10) $10 then //Butee Pince fernee

PlV := 1;
if (chiffre And $20) = $20 then //Butee Pince ouvert
PIV := 3;
if (chiffre And $40) = $40 then //Butee Poi gnet gauche
PV : = 1;
if (chiffre And $80) = $80 then //Butee Poignet droite
PV := 3;
end;
if (regnot = 'DEW) And (BufferTMotTeller = 3) then //Angl e Coude
begi n
chiffre := -((chiffre div 9)-237);

CoudePosition := chiffre;
Ecran. M seDegr eeCoude(chiffre);

end;
if (regnot = 'DEW) And (BufferTMotTeller = 4) then //Angl e Poi gnet
begi n

Poi gnet Position := chiffre;

Ecran. M seDegr eePoi gnet (chiffre);
Udpd i ent Cccuper : = Fal se;
end;
ecran. M selLesVal eurs(SV, EV, CV, PV, PI V) ;
end;
end;
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{Si un des noteurs est venu en butée avec la simulation des Flag Wrds on
doi t
écrire |'écrire dans le mot input et le not flag word.}
procedure TUdpd i ent. SendBut ee();
var
SS: String;
begi n
UdpSocket . Prot o: =" udp' ;
UdpSocket . Addr: =Adr ess;
UdpSocket . Port: =Port;
UdpSocket . Connect ;
SS .= ' MEW=" + IntToStr(Bi nToD g( MEVD) ) ;
UdpSocket . SendSt r ( SS)
UdpSocket . C ose;
UdpSocket . Prot o: =" udp' ;
UdpSocket . Addr : =Adr ess;
UdpSocket . Port: =Port;
UdpSocket . Connect ;
SS .= 'MWHO=" + IntToStr(Bi nToD g( MMAGO0) ) ;
UdpSocket . SendStr ( SS)
UdpSocket . C ose;
Udpd i ent Cccuper : = Fal se;
end;

{Cal cul ation d'un nunméro binaire en hexadeci nal }
function TUdpd i ent. Cal cul eMewOEnHex(): Stri ng;
const

Bi nArray: array[0..15, 0..1] of string =

((*oo000', '0'), ('0001', "1'), ('0010', '"2'), ('0011', "3"),
('0100', '4"), ('0O101', '5"), ('0110', '6"'), ('0111', 'T7"),
('1000', '"8), (1001, '9'), ('1l010', "A'), ('1012', 'B),
('1100', 'C), ('11201', 'D), ('1l120", 'E), ('1111', "F));

var
Error: Bool ean
j: Integer;
Bi nPart, BinStr: string;
begi n
Bi nStr := VMEWD;
Result:="";

Error: =Fal se;
for j:=1 to Length(BinStr) do
if not (BinStr[j] in['0", "1']) then
begi n
Error: =True;
Showiessage(' This is not binary nunber');
Br eak
end;

if not Error then
begi n
case Length(BinStr) nod 4 of
1: BinStr:="000"+BinStr

2. BinStr:="00"+Bi nStr
3: BinStr:="0"+BinStr
end;
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whil e Length(BinStr)>0 do

begi n
Bi nPart: =Copy(Bi nStr, Length(BinStr)-3, 4);
Del ete(BinStr, Length(BinStr)-3, 4);
for j:=1to 16 do

if BinPart=BinArray[j-1, 0] then
Resul t: =Bi nArray[j-1, 1]+Result;
end;
end;
end;

{Cal cul ation d' un numéro binaire en decinal}
function TUdpdient.Bi nToDi g(Bi nStr: String):Integer;
var
i,counter: |nteger;
begi n
if length(BinStr)>16 then
rai se ERangeError. Creat e(#13+Bi nStr +#13+

'is not within the valid range of a 16 bit binary.' +#13);

Resul t : =0;

for counter:=1 to length(BinStr) do
if BinStr[Counter]="1 then
Resul t: =Resul t +pow 2, | engt h(Bi nStr) - counter);

end;

{El evati on a une pui ssance}
function TUdpd ient. pow base, power: integer): integer;
var counter : integer;
begi n
Resul t: =1;

for counter:=1 to power do
Resul t : =Resul t *base;

end;

I Procedures Publique-------------““--“-
{Comence | a communication avec |'IlPC sans Robot}

procedure TUdpd i ent. ConmenceComl PCSR() ;

begi n

Ti mer. OnTi mer : = Get Fl agWor ds;
Udpd i ent FoB : = Fal se;

Ti mer. Enabl ed : = True;
end;
{Comrence | a comunication acev |'|PC avec Robot}
procedure TUdpd i ent. ConmenceConl PCAR() ;
begi n
Ti mer. OnTi mer : = Get But ees;
Udpd i ent FoB : = True;
Ti mer . Enabl ed : = True;
end;

{Arréter toutes |es conmmunications}
procedure TUdpd i ent. ArreteCom PC();
begi n

Ti mer. Enabl ed : = Fal se;
end;
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{Mettre un val eur d'un butée d' un de | es noteurs}

procedure TUdpd i ent. Set But ee(RV: String);

begi n
if RV = '11' then
MEW[3] :="'1";
if RV = '13" then
MEWO[ 1] := '1';
if RV ="12" then
begi n
MEWD[ 3]:="'0";
MEWO[ 1]: =" 0" ;
end;
if Rv ='21" then
MEWD[ 4] :="'1";
if RV ='23" then
MEWO[ 5] :='1";
if RV = '22" then
begi n
MEW[ 4] :="'0";
MEW[5] :='0";
end;
if RV = '41'" then
MWBO[ 2] = "1";
if RV ="'43" then
MWBO[ 1] :="1";
if RV = '42' then
begi n
MWBO[ 1] := '0';
MWBO[2] :="'0";
end;
if RV = '51' then
MMWBO[ 3] :="1";
if RV = '53 then
MMWBO[ 4] = "1";
if RV = '52" then
begi n
MMWBO[ 3] :="'0";
MWBO[ 4] = '0";
end;
end;
end.
Unitl.pas
unit Unitl1;
interface
uses

W ndows, Messages,
For s,
Di al ogs, G.W n32Vi

/I but ee socl e gauche
/! butee socle droite

/1 Socl e ne pas butee

/1 Epaul e haute
/'l Epaul e basse

/1 Epaul e ne pas butee

/ / but ee Poi gnet gauche
/I but ee Poignet droite

/1 Poi gnet ne pas butee

/1 butee pince fernée

SysUtils, Variants, C asses,

ewer, G.Scene, G.bjects,
ExtCtrls, Robotd ass, Etatd ass, RobotVi ewerd ass,
StdCtrls, WsocketS, Tcpd ass,
frmOptionlpc, frnOptionServeur,

Graphics, Controls,
GLText ure,

GLGeonhj ect s,
fr mOpt i onRobot

PCSI TI ONS, Udpd ass,
sauveVRM,;

GLFi reFX,

Menus,
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----------- Mse en forne de | a cl asse

TFr nSi nul Robot = cl ass( TFor n)

/'l -- Les choses pour |le G.Scene --

Mat Li b: TG Material Li brary;
GLScenel: TG Scene;

Luml: TGLLi ght Sour ce;

LumR: TGLLi ght Sour ce;

LunB: TGLLi ght Sour ce;

Lumt: TGLLi ght Sour ce;
Ecorce: TG Sphere;

Sol : TA.Di sk;

DCl: TG.DummryCube;

Pi ed: TGA.DunmyCube;

Bl oc01l: TG.Cube;

Bl oc02: TG Cube;

Socl e: TG.Cyl i nder;

Bl oc1l: TG.Cube;

Articul 1: TACylinder;
Brasl: TGA.Cyli nder;

Articul 2: TG Cylinder;
Bras2: TGA.Cylinder;

Poi gnet: TGLCyli nder;

Met acar pe: TGLFrustrum

Doi gt 1: TG.DumryCube;
Phall: TGL.Cube;

Arti Dl: TG.DunmyCube;

Rot 1: TGAL.Cyl i nder;

Phal2: TG.Cube;

Doi gt 2: TG.DumryCube;
Pha21: TGL.Cube;

Arti D2: TG.DummyCube;

Rot 2: TGALCyl i nder;

Pha22: TGL.Cube;
CentreParts: TG.DunmyCube;
Canil: TG.Caner a;

Vi ewer: TG.SceneVi ewer ;
Support Vi ewer: TPanel ;
GLSceneVi ewer 1: TGLSceneVi ewer ;
Ef f et Feu: TGLFi r eFXManager ;
Particul es: TGLFi r eFXManager ;

/l -- Les Choses Visuel --
WBocket Server 1: TWsocket Ser ver ;
bt nval eurs: TButton,;

bt nSi nul el pc: TButton;

Trr Get Val eurs: TTi ner;

Mai nMenul: TMai nMenu;

Fichierl: TMenultem

Propritsl: TMenultem

| PC1: TMenultem

Serveur1l: TMenultem

bt nChar geVal eurs: TButton;
moSer ver Messages: TMeno;

bt nTcpServeur: TButton;

| bl TcpServeur OnGFf: TLabel ;
Robot 1: TMenultem

| bl MontreVal eursOnOf f: TLabel ;
| bl Si nmul el pcONCFf: TLabel ;
Fermerl: TMenultem
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!/l -- Form net hodes --

pr ocedur e
procedure
procedur e

Client:
pr ocedur e

Client:
procedure

procedur e
pr ocedur e
pr ocedur e
procedure

procedur e
pr ocedur e

procedure
procedur e
procedur e
pr ocedur e
pr ocedur e

private

/Il -- Les

OnCreat e( Sender: TObject);

OnCl ose(Sender: TObject; var Action: Td oseAction);
Wsocket Server 1C i ent Connect (Sender: TObj ect;
TWBocketdient; Error: Wrd);

Wsocket Server 1Cl i ent Di sconnect ( Sender: TObj ect;
TWeocketdient; Error: Wrd);
W5ocket Ser ver 1Sessi onC osed( Sender: TCObject; Error

bt nval eur sC i ck( Sender: TObj ect);

bt nSi mul el pcd i ck( Sender: Tbject);

bt nChar geVal eursd i ck( Sender: TObject);
bt nTcpServeur i ck(Sender: TObject);

Tnr Get Val eur sTi ner (Sender: Thj ect);
Tnr Get Val eur sBut eeTi mer ( Sender: TObj ect);

| PC1d i ck(Sender: TObject);
Serveur 1d i ck(Sender: Tbject);
OnExi t (Sender: Tbject);

Robot 1 i ck( Sender: TObj ect);
Fermer 1]l i ck( Sender: Tbject);

hj ects --

Robot Vi ewer : TRobot Vi ewer ;
Robot : TRobot;

Udpd i ent

SauveVRWL

/Il -- Les

TUdpd i ent;
TSauveVRM

Ecrans --

FrnPosEcran : TFrnPosEcr an
FrmOptionl PC : TFrnmOpti onl pc;

FrmOpti onServeur : TFrnOpti onServeur
Fr mOpti onRobot : TFrmOpt i onRobot ;

/'l -- Les
| pcPort

| pcAdresse :
| pcVitesse :

Vari abl es --
String;
String;
String;

ServeurPort : String;
Serveur Adresse : String;

/'l -- Les
procedure
procedure

public
/Il -- Les
procedure
procedure

Met hodes - -
Li reProprieteServeur();
Li reProprietel pc();

Mét hodes - -
Recei veActi on(Sender: TCbject; Action: byte);
M seOptionl PC(P:string; Aistring;V:String);

Wor d) ;
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var
Fr nSi nul Robot: TFr nSi nul Robot ;

i mpl ement ati on

{$R *.df m}

I T Form Methodes -----------mmmm e
procedure TFrnSi mul Robot. OnCr eat e( Sender: Tbj ect);

begi n

{Lire les fichier .ini}
Li rePropri et eServeur;
Li rePropri et el pc;

{Les autres ecrans}

FrmPosEcran : = TFrnPosEcran. Creat e(Sel f);
FrmOptionl PC : = TfrnOptionlpc. Create(Sel f);

FrmOpt i onServeur : = TFrmOpti onServeur. Create(Sel f);
Fr mOpti onRobot : = TFrnpti onRobot . Creat e(Sel f);

{Les (Object des O asses}

Robot Vi ewer : =
TRobot Vi ewer . Creat e(Socl e, Articul 1, Arti cul 2, Poi gnet, Doi gt 1, Doi gt 2, G.SceneVi
ewer 1) ;

Robot := TRobot. Creat e;

Robot . set Robot Vi ewer ( Robot Vi ewer) ;

SauveVRML : = TSauveVRM. Cr eat e;

Udpdient :=
TUdpCd ient. Create(Self,|pcPort, | pcAdresse, StrTolnt (Il pcVitesse), FrmPosEcr an)

{ Socket Serveur}
WBocket Server 1. Port := ServeurPort;
WBocket Server1. Addr := '0.0.0.0";
Wsocket Serverl.dientCl ass := Tcpdient;
WSocket Ser ver 1. Li st en;

end;

procedure TFrnSi mul Robot. OnC ose(Sender: Toject; var Action:
TCl oseAction);
begi n
/1 Wsocket Server 1. Destroy;
end;

procedure TFrnSi nul Robot . OnExi t (Sender: TObj ect);
begi n

Robot Vi ewer . Fr ee;

Robot . Dest r oy;

Robot . Free;

UDPd i ent . Free;
end;
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[

---- WSocket Server1 Met hodes
{Cette méthode est provoqué quand un client se connecte sur TCP}

procedur e TFrnSi mul Robot . Wsocket Server 1Cl i ent Connect ( Sender :

Cient: TWsocketdient; Error: Wrd);
var
Iclient: Tcpdient;
begi n
Iclient := TcpCient(dient);
Iclient.OnReceive := ReceiveAction; {S'il y arrive quel que chose}
Iclient.Initialize;

nmoSer ver Messages. Li nes. Add(' Ms: Client en ligne.');

end;

{Cette méthode est provoqué quand un client se déconnecte du serveur}
procedure TFrnSi mul Robot . Wsocket Server 1Cl i ent Di sconnect ( Sender :

dient: TWsocketd ient;

var
lclient:

begi n
lclient

Tcpdient;

Iclient.Finalize;

moSer ver Messages. Li nes. Add(' Ms: d i ent

/ / Robot . Arr et eTout ;

end;

Error: Word);

;= Tceplient(dient);

hors ligne.'

)

procedur e TFrnSi nul Robot . Wsocket Ser ver 1Sessi onC osed( Sender :
Error: Word);

begi n

Robot . Arret eTout ;

end;

[

---- Tinmer Methodes

procedure TFrnSi nul Robot . Tnr Get Val eur sTi ner ( Sender :

var
RV : Stri
begi n

Udpd i ent .
Udpd i ent .
Udpd i ent .

Udpd i ent

Udpdl i ent.

end;

procedure TFrnSi nul Robot . Tnr Get Val eur sBut eeTi ner ( Sender :

begi n

ng;

Set But ee( Robot .
Set But ee( Robot .
Set But ee( Robot .
. Set But ee( Robot .
Set But ee( Robot .

Bouche( St rTol nt (UdpC i ent .
Bouche(StrTol nt (Udpd i ent .
Bouche(StrTol nt (Udpd i ent .
Bouche( St r Tol nt (UdpC i ent.
Bouche(Str Tol nt (UdpCl i ent.

TObj ect) ;

TObj ect) ;

Robot . Set But ees( UdpC i ent . PSV, Udpd i ent . PEV, Udpd i ent . PCV, UdpC i ent . PPV, Udp
dient.PPlV);
Robot . Set Posi ti onCoude( Udpd i ent . PCoudePosi tion);
Robot . Set Posi ti onPoi gnet (UdpCl i ent. PPoi gnet Posi ti on);

end;
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A LT T Button Methodes ---------------mm

{Conmmencer la simulation avec |'IPC. Pour retrouver |les valeurs des butées
et Angles. Ces val eurs sont présenté dans |'écran FrnPosEcran.}

procedure TFrnSi mul Robot . bt nvVal eursd i ck(Sender: TObj ect);

begi n
i f (TnrGetVal eurs. Enabl ed = Fal se) then
begi n
FrmPosEcran. Visible : = true; {L"autre écran}
Udpd i ent . CommenceCom PCAR,; {Dire au Udpd i ent
de}

Tnr Get Val eur s. OnTi ner
conmuni cat i on}

Tnr Get Val eur sBut eeTi mer; {comrencer sa

Tnr Get Val eur s. Enabl ed : = true;
bt nTcpServeur. Enabl ed : = Fal se;
bt nSi nul el pc. Enabl ed : = Fal se;
| bl MontreVal eursOnO f. Col or : = cl green;
end
el se
begi n
FrmPosEcran. Vi si bl e : = Fal se;
Udpd i ent. Arret eCom PC,
Tnr Get Val eur s. Enabl ed : = Fal se;
bt nTcpServeur. Enabl ed : = True;
bt nSi nul el pc. Enabl ed : = True;
| bl MontreVal eursOnOf f. Col or : = clred;
end;
end;
{Comencer |a sinulation avec |'IPC. Pour retrouver les valeurs des Flag
Wor ds

et avec eux on sinula |l e nouvenent du robot}
procedure TFrnSi mul Robot . bt nSi mul el pcd i ck(Sender: TObject);
begi n
i f (TnrGetVal eurs. Enabl ed = Fal se) then
begi n
Udpd i ent . CommenceCom PCSR;
Trr Get Val eur s. OnTi ner Trr Get Val eur sTi ner;

Tnr Get Val eur s. Enabl ed : = true;
bt nTcpServeur. Enabl ed : = Fal se;
bt nVal eur s. Enabl ed : = Fal se;
I bl Si nmul el pcONCFf. Col or : = cl green;
end
el se
begi n
Udpd i ent. Arret eConml PC,
Trr Get Val eur s. Enabl ed : = Fal se;
bt nTcpServeur. Enabl ed : = True;
bt nVal eurs. Enabl ed : = True;
| bl Si mul el pcONOFf. Col or : = clred;
end;
end;
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{Comrencer |e serveur, ou arréter |le serveur}
procedur e TFrnSi mul Robot . bt nTcpServeur d i ck(Sender: Tbject);
begi n
i f (Wsocket Serverl. State = WSLi stening) O (Wsocket Serverl. State =
WsConnect ed) then

begi n
i f (Wsocket Serverl.dientCount > 0) then
begi n
i f (WsocketServerl.dient[0].State = WsConnected) then
begi n
Wsocket Server1. dient[0]. C ose; {S'il y a des Cients
connecter}
end; {Les déconnectent avant
d arréter}
end; {le serveur}

Wsocket Server 1. Cl ose;
| bl TcpServeurOnOFf. Col or : = clred;

bt nVal eur s. Enabl ed : = true;

bt nSi nul el pc. Enabl ed : = true;
end
el se i f WBocket Serverl. State = WSO osed t hen
begi n

bt nVal eur s. Enabl ed : = fal se;

bt nSi nul el pc. Enabl ed : = fal se;

WBocket Server 1. Por t Serveur Port;

WBocket Server 1. Addr : = Serveur Adr esse;

Wsocket Server1l.dientC ass := Tcpdient;

WSocket Ser ver 1. Li st en;

| bl TcpServeurOnGFf. Col or : = cl green;
end;

end;

{Si un des fichier avec |les propi étés du serveur, de |'IPC ou du robot,
nodi fier. On peut avec ce bouton-ci charger ces valeurs.}
procedur e TFrnSi mul Robot . bt nChar geVal eursd i ck( Sender: Tbj ect);
begi n
/lLire les fichier .ini
Li rePropri et eServeur;
Li reProprietel pc;

UDPCl i ent . Dest r oy;

//Les bject des O asses
Robot Vi ewer : =

est

TRobot Vi ewer . Creat e(Socl e, Articul 1, Arti cul 2, Poi gnet, Doi gt 1, Doi gt 2, G.SceneVi

ewer 1) ;
Robot : = TRobot. Create;
Robot . set Robot Vi ewer ( Robot Vi ewer) ;
Udpdient :=

TUdpC ient. Create(Sel f, | pcPort, | pcAdresse, StrTolnt (Il pcVitesse), FrmPosEcr an)

i f (Wsocket Serverl. State = WBLi steni ng) then
Wsocket Server 1. C ose;

/ | Socket Ser veur

WBocket Server 1. Port Serveur Port ;
WBocket Server 1. Addr Ser veur Adr esse;
Wsocket Server1l.dientC ass := Tcpdient;
WBocket Server 1. Li st en;
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end;

I T Menu Methodes ----------ommmm o
procedure TFrnSi mul Robot. Ferner 1d i ck(Sender: TObject);
begi n
C ose;
end;

procedure TFrnSi mul Robot. | PCLd i ck(Sender: TObject);
begi n

FrmOptionl PC Visible := true;
end;

procedure TFrnSi mul Robot. Serveur 1d i ck( Sender: Tbj ect);
begi n

FrmOpti onServeur. Visible := true;
end;

procedure TFrnSi mul Robot. Robot 1C i ck( Sender: TObj ect);

begi n
Fr mOpti onRobot . Visible : = true;
end;
N LT Public Procedures -------------mmmmmm

procedure TFrnSi mul Robot. Recei veActi on(Sender: TCObject; Action: byte);
var

RV : String;
begi n
if Action <> 1 then /1 Kan Fout nel di ng op terecht konen
begi n
RV : = Robot . Bouche(Acti on);
end;
nmoSer ver Messages. Li nes. Add(' MS: Reci eved' ) ;
end;

procedure TFrnSi nul Robot. M seOptionl PC(P: string; A:string;V:String);

begi n
| pcPort := P
| pcAdresse = A
| pcVitesse : =V,
end;
R L Procedures Priveé -------commm e
procedure TFrnSi nul Robot . LireProprieteServeur();
var

i Fi | eHandl e: I nt eger;
i Fi |l eLengt h: I nteger;
i Byt esRead: | nt eger;
Buf f er : PChar ;
i, place: |l nteger;
Ki ndVal ue, Val ue: Stri ng;
begi n
try
place := 1; Kindvalue :="'"; Value :="";
i FileHandl e : =Fil eQpen(' PropServ.ini',fnOpenRead);

i FileLength :=Fil eSeek(iFileHandle, 0, 2);
Fi | eSeek(i Fi | eHandl e, 0, 0);
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Buf fer :=PChar (Al l ocMen(i Fil eLength +1));
i Byt esRead : =Fi | eRead(i Fi | eHandl e, Buf fer”,i Fil eLengt h);

Fil ed ose(i Fil eHandl e);

for i := 0 to iBytesRead-1 do
begi n
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place = 1)) then
begi n
Ki ndVal ue : = KindValue + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] ="=") then
begi n
pl ace : = 2;
end;
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place = 2)) then
begi n
Val ue := Value + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] =";') then
begi n
pl ace : = 3;
if (Kindvalue = '"ip') then
Serveur Adresse : = Val ue;
if (Kindvalue = 'port') then
ServeurPort := Val ue;
Ki ndvalue :="'";
Value :="'";
end;
if (Buffer[i] = #3$A) then
pl ace := 1;
end;
finally
FreeMenm(Buffer);
end;

end;

procedure TFrnSi mul Robot. LireProprietel pc();
var

i Fi | eHandl e: I nt eger;

i Fi |l eLengt h: I nteger;

i Byt esRead: | nt eger;

Buf f er : PChar ;

i, place: I nteger;

Ki ndVal ue, Val ue: Stri ng;
begi n

try

place := 1; Kindvalue :="'"; Value :=""
i FileHandl e : =Fil eQpen(' Proplpc.ini',fmpenRead);

i FileLength :=Fil eSeek(iFileHandl e, 0, 2);
Fi | eSeek(i Fi |l eHandl e, 0, 0) ;

Buf fer :=PChar (Al Il ocMen(i Fil eLength +1));
i BytesRead : =Fi | eRead(i Fi | eHandl e, Buffer”,iFil eLength);
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Fil ed ose(i Fil eHandl e);

for i := 0 to iBytesRead-1 do
begi n
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place
begi n
Ki ndVal ue : = KindValue + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] = "'=") then
begi n
pl ace : = 2;
end;
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place
begi n
Val ue := Value + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] =";"') then
begi n
pl ace : = 3;
if (Kindvalue = '"ip') then
| pcAdresse : = Val ue;
if (Kindvalue = '"port') then
| pcPort := Val ue;
if (KindvValue = 'Vitesse') then
| pcVitesse : = Val ue;
Ki ndval ue : ="
Value :="'";
end;
if (Buffer[i] = #$A) then
pl ace : = 1;
end;
finally

FreeMen(Buffer);
end;

end;

end.

1)) then

2)) then
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frmOptionlpc.pas
unit frnOptionl pc;
interface

uses

W ndows, Messages, SysUtils, Variants, Casses, G aphics,

For s,
Di al ogs, StdCrls;

type

Control s,

I T Mse en forme de la classe -------------------omot

Tf rnOpti onl pc = cl ass(TForm

/1l -- Les Choses Visuel --

Label 1: TLabel ;

Label 2: TLabel ;

Label 3: TLabel ;

txtPortlpc: TEdit;

t xt Adressel pc: TEdit;

txtVitesselpc: TEdit;

cndSauvegar der: TButton;

cndAnnul er: TButton;

/1 -- Form mét hodes - -

procedure OnCreate(Sender: TObject);
procedure cndAnnul erdick(Sender: Tbject);
procedure cndSauvegarderd i ck(Sender: TObject);

private
[/l -- Les Variables --
/1 -- Les Methodes --
procedur e met Val eur sDansText box();

public

i mpl enent ati on

{$R *. df n}

A L Procedures Privé---------m e

procedure TfrnOptionl pc. net Val eur sDansText box() ;
var

i Fi | eHandl e: I nt eger;

i Fi |l eLengt h: I nt eger;

i Byt esRead: | nt eger;

Buf f er : PChar ;

i, place: I nteger;

Ki ndVal ue, Val ue: Stri ng;
begi n

try

place := 1; Kindvalue :="'"'; Value :="'";

i FileHandl e : =Fil eQpen(' Proplpc.ini',fmpenRead);
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i FileLength :=Fil eSeek(iFileHandle,O0,2);
Fi | eSeek(i Fi |l eHandl e, 0, 0);

Buf fer :=PChar (Al |l ocMen(i FileLength +1));
i BytesRead : =Fi | eRead(i Fi | eHandl e, Buf fer”,i Fil eLength);

Fil ed ose(i Fil eHandl e);

for i :=0 to iBytesRead-1 do
begi n
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place = 1)) then
begi n
Ki ndVal ue : = KindValue + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] ="'=") then
begi n
pl ace : = 2;
end;
if ((Buffer[i] <> "'=") And (Buffer[i] <> "';') And (place = 2)) then
begi n
Value := Value + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] =";"') then
begi n
pl ace := 3;
if (Kindvalue = '"ip') then
t xt Adr essel pc. Text : = Val ue;
if (Kindvalue = 'port') then
txt Portl pc. Text := Val ue;
if (KindvValue = 'Vitesse') then
t xt Vi tessel pc. Text := Val ue;
Ki ndvalue :="'";
Value :="'";
end;
if (Buffer[i] = #3$A) then
pl ace : = 1;
end;
finally
FreeMem( Buf f er, i Byt esRead) ;
end;
end;
N Procedures Publique-----------“--ccm e
procedure TfrnOptionlpc. OnCreat e( Sender: TObj ect);
begi n
net Val eur sDansText Box;
end;

procedure TfrnOptionlpc. cndAnnul er i ck(Sender: TObject);
begi n

Met Val eur sDansText Box;

Self.Visible := Fal se;
end;

procedure TfrnOptionl pc. cndSauvegar der d i ck(Sender: Tbject);
var

Fi chier: TextFile;

testtekst: TextFile;
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begi n
assignfile(Fichier, Proplpc.ini');

try

Rewrite(Fichier);
"port=' + txtPortlpc. Text + ';');
"ip=" + txtAdresselpc.Text + ';");
+ txtVitesselpc. Text + ';');

writel n(Fichier,

writel n(Fichier,

writel n(Fichier,
finally

"Vitesse=

Cl oseFil e(Fichier);

end;

Sel f.Visible := Fal se;
end;
end.

frmOptionRobot.pas

unit frnOptionRobot;

interface

uses

W ndows, Messages,

For s,

11

Di al ogs, StdCrls;

SysUtil s,

Vari ant s,

O asses, Graphics, Controls,

———————————— Mse en forne de la classe --------------------------------
type

Tf r mOpt i onRobot =

cl ass(TForm

/'l -- Les Choses Visuelles --
gb_socl e: TG oupBox;
| bl _socle vitesse: TLabel;

| bl _socl e_anax:
I bl _socl e_ami n:
I bl _socl e _positi

TLabel ;
TLabel ;
on: TLabel ;

edit_socle vitesse: TEdit;

edit_socle_anin:

TEdi t;

edit_socle_position: TEdit;
gb_epaul e: TG oupBox;
| bl _epaul e_vitesse: TLabel;

| bl _epaul e_anax:
| bl _epaul e_ami n:

TLabel ;
TLabel ;

| bl _epaul e_position: TLabel
edit_epaul e _vitesse: TEdit;
edit _epaul e_amax: TEdit;
edit_epaul e_anin: TEdit;
gb_coude: TG oupBox;

gb_poi gnet: TG oupBox;

gb_pi nce: TG oupBox;

bt nSauvegar der:

TBut t on;

bt nAnnul er: TButton;
| bl _coude vitesse: TLabel;

| bl _coude_anax:
| bl _coude_anmi n:
| bl _coude_positi

TLabel ;
TLabel ;
on: TLabel;

edit_coude vitesse: TEdit;

edi t _coude_anax:
edit _coude_am n:

TEdi t;
TEdi t ;

edit _coude_position: TEdit;
| bl _poi gnet _vitesse: TLabel
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| bl _poi gnet _amax: TLabel

| bl _poi nget _am n: TLabel

| bl _poi gnet _position: TLabel
edit_poignet _vitesse: TEdit;
edi t _poi gnet _amax: TEdit;
edit_poignet_amn: TEdit;
edi t _poi gnet _position: TEdit;
I bl _pince_vitesse: TLabel

I bl _pi nce_anax: TLabel

| bl _pince_amin: TLabel

| bl _pince_position: TLabel
edit_pince_vitesse: TEdit;
edit_pince_anmax: TEdit;
edit_pince_anin: TEdit;
edit_pince_position: TEdit;
edit_socle_anax: TEdit;

edit _epaul e_position: TEdit;

[/l -- Form néthodes --

procedure FornCreate(Sender: TObject);
procedure Ondick(Sender: Thject);
procedure btnAnnul erdick(Sender: TObject);

private
/1l -- Les Meéthodes --
procedure renplir_val eurs();
public
end;
N T Fin de lamse en forne ---------mmmmmmmmm oo

i npl ement ati on

{$R *. df nm}
e Procedures Priveé --------omm oo
procedure TfrnOptionRobot.renplir_val eurs();

var

vitesse, angl emax, anglenmin, position : String;
nom: string;

i FileHandl e, iFilelLength, iBytesRead:|nteger
Buf f er : PChar ;
i, place:lnteger;
Ki ndVal ue, Val ue: Stri ng;
begi n
try
place :=1; Kindvalue :="'"; Value :="";

i Fil eHandl e : =Fi |l eOpen(' PropRobot.ini', f mMpenRead) ;

i FileLength :=Fil eSeek(iFileHandl e, 0, 2);
Fi | eSeek(i Fi |l eHandl e, 0, 0);

Buf fer :=PChar (Al Il ocMen(i Fil eLength +1));
i BytesRead : =Fi | eRead(i Fi |l eHandl e, Buffer”,iFil eLength);

Fil ed ose(i Fil eHandl e);
for i :=0 to iBytesRead-1 do

begi n
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place = 1)) then
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begi n
Ki ndVal ue : = KindValue + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] = "'=") then
begi n
pl ace : = 2;
end;
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i] <> "';') And (place = 2)) then
begi n

Val ue := Value + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] =";"') then
begi n

pl ace : = 3;

if (Kindvalue = 'nonl) then
nom : = Val ue;

if (KindValue = 'vitesse') then
vitesse : = Val ue;

i f (Kindvalue = 'angleMax') then
angl emax : = Val ue;

if (Kindvalue = "angleMn') then
angl em n : = Val ue;

if (KindvValue = 'position') then

begi n
position := Val ue;

case noni 1] of
"S'{ocle'} : begin

edit_socle_vitesse.text := vitesse;
edit_socl e_anax.text := angl enax;
edit_socle_am n.text := anglem n;
edit_socle_position.text := position
end;
"E {paule'} : begin
edit_epaul e_vitesse.text := vitesse;
edi t _epaul e_anmax. text := angl enax;
edit _epaul e_ami n.text := anglem n;
edit_epaul e_position.text := position
end;
"C{oude'} : begin
edit_coude_vitesse.text := vitesse;
edi t _coude_anax.text := angl emax;
edit_coude_am n.text := anglemn n;
edit_coude_position.text := position
end;
"P'{oignet'} : begin
edit _poignet_vitesse.text := vitesse;
edi t _poi gnet _amax.text := angl emax;
edi t _poi gnet _am n.text := anglemnn;
edit_poignet _position.text := position
end;
"N {pince'} : begin
edit_pince_vitesse.text := vitesse;
edit_pince_anax.text := angl emax;
edit_pince_am n.text := anglemnn;
edit_pince_position.text := position
end;
end;
end;
Ki ndval ue :="'";
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Val ue : = ;

end;

if (Buffer[i] = #3$A) then
pl ace : = 1;

end;
finally
FreeMenm(Buffer);
end;
end;

I T Procedures Publique ---------------m-m
procedure TfrnOpti onRobot . For nCr eat e( Sender: TObj ect);
begi n
renplir_val eurs();
end;

procedure TfrnOptionRobot. Ond i ck(Sender: TObject);
var

Fi chier: TextFile;

testtekst: TextFile;

begi n
assignfil e(Fichier,' PropRobot.ini");
try
Rewrite(Fichier);
/1 Socl e

writel n(Fichier,' nonrSocle;");

witeln(Fichier,'vitesse=' + edit_socle_vitesse.Text + ';');
writeln(Fichier,'angl eMax=" + edit_socle_anmax. Text + ';');
witeln(Fichier,"angleMn=" + edit_socle_anin. Text + ';"');
writeln(Fichier,  position=" + edit_socle position. Text + ';");
/| Epaul e
writel n(Fichier,' nomrEpaul e;");
writeln(Fichier,'vitesse=' + Edit_epaul e vitesse. Text + ';');
writeln(Fichier,'angl eMax=" + Edit_epaul e_anmax. Text + ';"');
writeln(Fichier,"angleMn=" + Edit_epaule _amn. Text + ';");
writeln(Fichier,  position=" + Edit_epaul e_position.Text + ';');
/ | Coude
writel n(Fichier,'nomCoude;"');
witeln(Fichier,'vitesse=' + Edit_coude vitesse.Text + ';');
writeln(Fichier,'angl eMax=" + Edit_coude_anax. Text + ';');
writeln(Fichier,"angleMn=" + Edit_coude_anin. Text + ';"');
writeln(Fichier,' position=" + Edit_coude_position. Text + ';");
/ | Poi gnet
writeln(Fichier,' nom=Poignet;"');
witeln(Fichier,'vitesse=' + Edit_Poignet vitesse. Text + ';"');
writeln(Fichier,'angl eMax=" + Edit_Poi gnet _amax. Text + ';');
writeln(Fichier,'angleMn=" + Edit_Poi gnet _amn. Text + ';');
writeln(Fichier, position=" + Edit_Poignet_position. Text + ';");
/] Pince
writeln(Fichier,' nomeNPi nce;"');
witeln(Fichier,'vitesse=' + Edit_pince_vitesse.Text + ';');
writeln(Fichier,"angl eMax=" + Edit_pince_anmax. Text + ';"');
writeln(Fichier,"angleMn=" + Edit_pince_anin. Text + ';"');
writeln(Fichier,' position=" + Edit_pince_position. Text + ';");

finally
Cl oseFil e(Fichier);

end;

Sel f.Visible := Fal se;

end;
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procedure TfrnOpti onRobot. bt nAnnul er C i ck( Sender: TObject);

begi n
remplir_val eurs();
self.Visible := Fal se;
end;
end.
frmOptionServeur.pas

unit frnOptionServeur;
i nterface

uses
W ndows, Messages, SysUtils, Variants, O asses, Gaphics, Controls,
For s,
Di al ogs, StdCrls;

type
A e T Mse en fornme de la classe -------------------o
Tf rnOpt i onServeur = cl ass(TForn

/1l -- Les Choses Visuel --

Label 1: TLabel ;

Label 2: TLabel ;

t xt Port Serveur: TEdit;

t xt AdresseServeur: TEdit;

bt nSauvegarder: TButton;

bt nAnnul er: TButton;

procedure OnCreate(Sender: TObject);

procedure Ondick(Sender: Tbject);

procedure btnSauvegarderd i ck(Sender: TObject);

/[l -- Form net hodes --
private
/[l -- Les Variables --

/1 -- Les Methodes --
procedur e netVal eur sDansText Box();
public

N LT Fin de la mseenforme ---------------------o

i mpl enent ati on

{$R *.df m}

I Procedures Priveé --------mmm oo
procedure TFrnOpti onServeur. net Val eur sDansText Box() ;

var

i Fi l eHandl e: I nt eger;

i Fi l eLengt h: I nteger;

i Byt esRead: | nt eger;

Buf f er: PChar ;

i, place: I nteger;

Ki ndVal ue, Val ue: Stri ng;
begi n
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try

fi

pl ace : = 1;
i Fil eHandl e

i Fil eLength
Fi | eSeek(i Fi |l eHandl e, 0, 0);

Buf f er
i Byt esRead

Fil ed ose(i Fil eHandl e);

Ki ndval ue := "'

Value := "'

:=Fi l eQpen(' PropServ.ini', fnmpenRead);

: =Fi | eSeek(i Fi | eHandl e, 0, 2);

: =PChar (Al |l ocMen(i Fi l eLength +1));
:=Fi | eRead(i Fi | eHandl e, Buffer”,i Fi | eLength);

for i := 0 to iBytesRead-1 do
begi n
if ((Buffer[i] <> '=") And (Buffer[i]
begi n
Ki ndval ue : = Ki ndValue + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] = "'=") then
begi n
pl ace : = 2;
end;
if ((Buffer[i] <>'=") And (Buffer[i]
begi n
Val ue := Value + Buffer[i];
end;
if (Buffer[i] =";') then
begi n
pl ace : = 3;
if (Kindvalue = '"ip') then

t xt Adr esseSer veur . Text

.= Val ue;

if (Kindvalue = 'port') then

t xt Port Ser veur . Text

Ki ndvalue :="'";

Val ue : = ;
end;

if (Buffer[i] = #$A) then

pl ace : = 1;

end;
nal |y
FreeMen( Buffer);

end;

end;

I -

begi

----------- Procedures Publique
procedure TfrnOptionServeur. OnCreat e( Sender :

n

met Val eur sDansText Box;

end;

Val ue;

TOhj ect) ;

procedure TfrnOptionServeur.Ond ick(Sender: Tbject);

begi n
net Val eur sDansText Box;
Self.Visible := fal se;
end;

<>"';') And (place

<>"';') And (place

1)) then

2)) then
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procedure TfrnOptionServeur. bt nSauvegarder i ck(Sender: TObject);
var
Fi chier: TextFile;
testtekst: TextFil e;
begi n
assignfile(Fichier,' PropServ.ini');
try
Rewrite(Fichier);
witeln(Fichier,"'ip=" + txtAdresseServeur.Text + ';"');
writeln(Fichier,' port=" + txtPortServeur.Text + ';"');
finally
Cl oseFil e(Fichier);
end;
Self.Visible := Fal se;
end;
end.
Positions.pas
unit PCSI TI ONS
interface
uses
W ndows, Messages, SysUtils, Variants, O asses, G aphics, Controls,
For s,
Di al ogs, StdCirls;
type
R LR Mse en forne de la classe --------------------------------

TFrmPosEcran = cl ass(TForm

/'l -- Les Choses Visuelles --
box_positions: TG oupBox;

box _degree: TG oupBox;

box _on_off: TG oupBox;
box_nmot eur: TG oupBox;

| bl _epaul e: TLabel

| bl _socl e: TLabel

| bl _coude: TLabel

| bl _poi gnet: TLabel

| bl _pince: TLabel

| bl _socl e_degree: TLabel

| bl _epaul e_degree: TLabel
| bl _coude_degree: TLabel

| bl _poi gnet degree: TLabel
| bl _pi nce_degree: TLabel

I bl _vgauche_socl e: TLabel
| bl _vbas_epaul e: TLabel

| bl _vbas_coude: TLabel

| bl _vgauche_poi gnet: TLabel
| bl _vfermee_pince: TLabel
| bl _socl e_gauche: TLabel

| bl _epaul e_bas: TLabel

| bl _coude_bas: TLabel

| bl _poi gnet _gauche: TLabel

| bl _pince_fernme: TLabel
I bl _vdroite_socle: TLabel
| bl _vhaut epaul e: TLabel
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| _vhaut coude: TLabel
| _vdroite_poignet: TLabel
| _vouvert pince: TLabel
| _socle droite: TLabel
| _epaul e_haut: TLabel
| bl _coude_haut: TLabel
| bl _poignet _droite: TLabel
| bl _pince_ouvert: TLabel
private

public
Il -- Les Méthodes --
procedure
M selLesVal eurs(SV:integer; EV:integer; CV.integer; PV.integer; Pl V:integer);
procedure M seDegreeCoude(Degree:integer);
procedure M seDegreePoi gnet ( Degree: i nteger);

end;

{var
Forml: TFrnPosEcran; }

i mpl enent ati on

I T Procedures Publique -----------------
pr ocedur e
TFrmPosEcr an. M seLesVal eur s(SV: i nteger; EV:i nteger; CV:integer; PV:integer; PIV
;i nteger);

begi n
case SV of
1: begin I bl _vgauche_socle.Color := clRed; Ibl_vdroite _socle.Color :=

cl green; end;
2: begin I bl _vgauche_socl e. Col or
cl green; end;

clgreen; |bl _vdroite_socle. Col or

3: begin I bl _vgauche _socle.Color := clgreen; |Ibl_vdroite_socle.Color :=
cl Red; end;
end;
case EV of

1: begin I bl _vbas_epaul e. Col or
cl green; end,

2: begin | bl _vbas_epaul e. Col or
cl green; end;

3: begin I bl _vbas_epaul e. Col or
clred; end;

clred; Ibl_vhaut epaule.Color :=

cl green; | bl _vhaut epaul e. Col or

cl green; | bl _vhaut epaul e. Col or

end;
case CV of
1: begin I bl _vbas coude. Color := clred; Ibl_vhaut_ coude. Color :=

cl green; end,
2: begin I bl _vbas_coude. Col or
cl green; end;

cl green; | bl _vhaut coude. Col or

3: begin I bl _vbas coude. Color := clgreen; Ibl_vhaut coude. Color :=
clred; end;
end;
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case PV of
1: begi n | bl _vgauche_poi gnet. Col or
cl green; end;
2: begin | bl _vgauche_poignet. Col or := clgreen; |bl_vdroite_poi gnet. Col or
cl green; end;
3: begi n I bl _vgauche_ poi gnet. Col or
clred; end;
end;

clred; Ibl_vdroite_poignet. Col or

clgreen; | bl _vdroite_poignet. Col or

case PIV of
1: begin I bl _vfernee pince.Color := clred; |bl_vouvert pince.Color :=
cl green; end;
2:begin | bl _vfernmee_pince. Col or
cl green; end,

cl green; |bl_vouvert_pince. Col or

3:begin I bl _vfernmee pince.Color := clgreen; |bl_vouvert pince.Color :=
clred; end;
end;

end;
procedure TFrnPosEcran. M seDegr eeCoude( Degr ee: i nt eger) ;
begi n
| bl _coude_degree. Caption := IntToStr(Degree);
end;
procedure TFrnPosEcran. M seDegr eePoi gnet ( Degr ee: i nt eger);
begi n
| bl _poi gnet _degree. Caption := IntToStr(Degree);
end;
{$R *.df m}

end.

SauveVRML.pas

unit sauveVRM;

i nterface

uses Wndows, Messages, SysUtils, O asses, Gaphics, Controls, Fornmns,
Di al ogs,

StdCtrls, GScene, Ghjects, ContCtrls, GTree{, unitsauv,
Obj et sSup}, GLGeon(hj ect s;

type

TSauveVRML = cl ass

constructor Create;
Destructor Destroy;

private
Nom Stri ng;

Fi chier: TextFil e;
G.Scene: TG Scene;
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const ant e:; i nt eger;

preci sion:integer;
preci si onla:integer;
preci si onlb:integer;
aenf ant : i nt eger;

Function RempVirg (s: string) : string;

Procedure CubeVRM. (cube: TG.Cube);

Procedure CylindreVRWML (cyl: TGE.Cylinder);
Procedure ConeVRML (cone: TG.Cone);

Procedure SphereVRM. (sphere: TG.Sphere);
{Procedure Pyram deVRM. (Pyram de: TG.Pyram de);}
{Procedure ToitVRM.L (Toit: TG.Toit);}

{Procedure Dem SphereVRM. (Dem : TG.Deni Sphere);}
Procedure TorusVRML (Torus: TG.Torus);

Procedure CaneraVRM. (canera: TG.Canera);
Procedure LightVRM. (light: TG.Li ght Source);
procedure anal yseTG (ob : TA.BaseScene(hj ect);
Procedure | npl ement eCbj et s(G.Scene: TG Scene) ;

public

Procedure SauvegardeVRM.(N: String; G TGScene) ;

i npl ement ati on

constructor TSauveVRM.. Create();
begi n

preci sionla :
preci sionlb :
aenfant := 0;

precision := 24;
= 10;
= 20;

end;

Dest ruct or TSauveVRM.. Destroy();
begi n

end;

function TSauveVRM.. RenpVirg(s: String): String;

var
I : 1 nteger;
Begi n
For 1:=1 to length(s) do
Begi n
If s[I1]="," then
S[H]:=".";
end;
RempVi r g: =S;
end;
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procedure TSauveVRM.. CubeVRM.(cube: TG.Cube);
begi n

witeln(Fichier,"' Transform {');

writeln(Fichier,' translation '+
RenmpVi r g( Fl oat ToStr (Cube. Position. X))+ '+
RempVi r g( Fl oat ToStr (Cube. Position.Y))+ '+
RempVi r g( Fl oat ToSt r (Cube. Position. 2)));

witeln(Fichier,' children [');
writeln(Fichier,' Shape {');
writeln(Fichier,' appear ance Appear ance') ;
writeln(Fichier,"' {");
writeln(Fichier,"' mat eri al Material ');
witeln(Fichier,' {");
writeln(Fichier,' )
writeln(Fichier,' 1),
writeln(Fichier,' geonetry Box {');
writeln(Fichier,"' size ' +

RempVi r g( Fl oat ToSt r (Cube. CubeWdth)) + ' ' +

RempVi r g( Fl oat ToSt r (Cube. CubeHei ght)) + ' ' +

RenmpVi r g( Fl oat ToSt r (Cube. CubeDept h)));
writeln(Fichier,"' 1)
writeln(Fichier,"' 1)

aenfant := aenfant + 1;
end;

Procedure TSauveVRM.. Cyl i ndreVRM_(cyl: TG.Cyl i nder);
Begi n
writeln(Fichier,' Transform{');
writeln(Fichier,' translation '+
RempVi rg( Fl oat ToStr (cyl . Position. X))+ '+
RempVi rg( Fl oat ToStr (cyl . Position.Y))+ '+
RempVi rg( Fl oat ToStr (cyl . Position. 2)));

writeln(Fichier,' children [');
writeln(Fichier,' Shape {');
writeln(Fichier,' appear ance Appear ance');
witeln(Fichier,' {);
writeln(Fichier,' mat eri al Material ');
writeln(Fichier,' {");
writeln(Fichier,' 1)
writeln(Fichier,' } )
witeln(Fichier,' geonetry Cylinder {');
witeln(Fichier,' hei ght '+

RempVi r g( Fl oat ToStr (Cyl . Hei ght)));
writeln(Fichier,' radius '+

RempVi r g( Fl oat ToStr (Cyl . TopRadi us)));
witeln(Fichier,' )
witeln(Fichier,' )
aenfant := aenfant + 1;

End;

Procedure TSauveVRM.. ConeVRM_(cone: TG.Cone);

Begi n

End;
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Procedure TSauveVRM.. Spher eVRM_( Sphere: TG.Sphere);
Begi n

End;

Procedure TSauveVRM.. Tor usVRML( Torus: TG.Torus);
Begi n

End;

Procedure TSauveVRM.. Caner aVRM.(canera: TG.Canera);
Begi n
writeln(Fichier,' PerspectiveCanera {');
witeln(Fichier,' position '+ RenpVirg(FloatToStr(Canera. Position.X
{.x)) +"
+

RempVi r g( Fl oat ToStr (Canera. Position.Y {.Y})) + ' '
+

RempVi r g( Fl oat ToSt r (Canera. Position.Z {.2})));
writeln(Fichier,' orientation 0 0 0 0');
witeln(Fichier,'}');

End;

Procedure TSauveVRM.. Li ght VRM_(Ii ght: TGLLi ght Source);
Begi n
writeln(Fichier,'PointLight {');
witeln(Fichier,” on TRUE);
witeln(Fichier," intensity ' + RempVirg(Fl oatToStr(1-
Li ght. Li near Att enuation)));
witeln(Fichier,' color ' + RenmpVirg(Fl oatToStr(Light.Diffuse.Red)) +

+
RempVi rg( Fl oat ToStr (Li ght. Di f fuse. Geen)) + ' '
+
RempVi r g( Fl oat ToStr (Li ght. Di ffuse. Bl ue)));
writeln(Fichier," location' + RenpVirg(FloatToStr(Light.Position.X

{.x)) +"
+

RenpVi rg(Fl oat ToStr (Li ght. Position.Y {.Y})) + "' '
+
RenpVi rg( Fl oat ToSt r (Li ght. Position.Z {.2})));
witeln(Fichier,'}");
End;

Procedure TSauveVRM.. | npl enent eCbj et s( GLScene: TG Scene) ;
Var
i,j,k:lInteger;
ExPyram de, ExToi t, ExTor us, ExDemni Spher e: Bool ean;
{Dem : TDeni Sphere;}
Begi n
ExPyram de: =Fal se;
ExTor us: =Fal se;
ExToi t: =Fal se;
ExDemi Spher e: =Fal se;
For i:=0 to (G.Scene. Obj ects. Count-1) do
begi n
{1f G.Scene. Mjects.Children[i] is TPyrani de then
ExPyr ami de: =Tr ue; }
{If CGLScene. hjects.Children[i] is TToit then
ExToi t: =True; }
{If G.Scene. wjects.Children[i] is TDem Sphere then
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ExDem Spher e: =Tr ue;
If G.Scene. Objects.Children[i]

ExTor us: =Tr ue;
end;
| f ExPyrami de=true then

Begi n
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,"'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
witeln(Fichier,"'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
witeln(Fichier,'
witeln(Fichier,"'
writeln(Fichier,"'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
witeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'

End;

| f ExToit=true then

Begi n
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
witeln(Fichier,"'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'
writeln(Fichier,'

End;

}

Material {');

transparency 1');

)

is TA&Torus then

DEF Pyranide Goup {');
Coordi nate3 {point[');

OORr Pk
— N —

OOkrEFrOo
[cNeoNoNe]

.510.5]");
} #8 Vertices of the pyramde');
I ndexedFaceSet { coordlndex [');
011!4!'1]}|);

| ndexedFaceSet

{

coordl ndex [');

0,1,2,3,-11}");

| ndexedFaceSet

1,2,4,-11}

| ndexedFaceSet

2,4,3,-11}'

| ndexedFaceSet

3,0,4,-11}

).
)

Material {');

{

transparency 1');

1)
DEF Toit Goup {');

coordl ndex [');
'coordlndex [');

’coordlndex [');

Coordinate3 {point[');

001,");
101,');
100");
000,'");
0.25 0.5,");
0.75 1 0.5]");

} #8 Vertices of the toit');

| ndexedFaceSet { coordlndex [');
0,1,5,4,-11}");

I ndexedFaceSet { coordlndex [');
0,1,2,3,-11}");

| ndexedFaceSet

{

coordl ndex [');

112151_1]}|);
| ndexedFaceSet { coordlndex [');
2,5,4,3,-11}");

| ndexedFaceSet

1)
1)

{

coordl ndex [');

3,0,4,-11}");
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| f ExDem Sphere=true then

Begi n
witeln(Fichier," Material {');
witeln(Fichier,' transparency 1');
witeln(Fichier," }');
writeln(Fichier," DEF Dem Sphere Goup {');
writeln(Fichier,' Coordi nate3 {point[');
for j:=1 to Round(precision/4) do
for i:=1to (precision+l) do
writeln(Fichier,' "+RenpVi rg( Fl oat ToStr (0. 5*cos((j -
1)/ preci sion*2*pi ) *cos((i-1)/precision*2*pi)+0.5))
+
"+RempVi rg(Fl oat ToStr (0. 5*sin((j-1)/precision*2*pi)))
-

"+RenpVi rg( Fl oat ToStr (0. 5*cos((j-1)/precision*2*pi)*sin((i-
1)/ preci sion*2*pi )+0.5) )+ ,");

writeln(Fichier,' 1} #8 Vertices of the Deni Sphere');
writeln(Fichier,' | ndexedFaceSet { coordlndex [');
for i:=0 to (precision) do

writeln(Fichier,"' "+RenpVirg(Float ToStr(i))+, ");

witeln(Fichier,' " +RempVi r g( Fl oat ToSt r ( pr eci si on-

1))+, -11}");

constante: =1;
for i:=0 to Round((precision+l)*precision/4-precision-2) do

begi n

i f i<>(constante*precision+tconstante-1) then
begi n
writeln(Fichier,' | ndexedFaceSet { coordlndex [');

witeln(Fichier,'
" +RempVirg(Fl oat ToStr(i))+, '

+RenmpVi r g( Fl oat ToSt r (i +preci si on+l))+',

+RenpVi r g( Fl oat ToStr (i +preci si on+2)) +',

+RenpVi rg(Fl oat ToStr (i +1))+', -1]}');

end
el se inc(constante);
end;
writeln(Fichier,' | ndexedFaceSet { coordlndex [');
writeln(Fichier,' "),

for j:=Round((precision+l)*precision/4-precision) to
Round( (preci si on+1) *preci si on/ 4-2) do
witeln(Fichier,' "+RempVirg(Float ToStr(j))+, ');
writeln(Fichier,RenpVirg(FloatToStr(j+1))+, -1]}');

writel n(Fichier," )
witeln(Fichier," }');
End;

I f exTorus=true then
Begi n
witeln(Fichier," Material {');
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writeln(Fichier,' transparency 1');

witeln(Fichier," }');
witeln(Fichier,' DEF Torus Goup {');
writeln(Fichier,' Coordi nate3 {point[');

for j:=0 to Round(precisionla) do
for i:=0 to (precisionlb) do
writeln(Fichier,'

"+RenpVi rg( Fl oat ToStr (0. 5+(0. 4+0. 1*cos(j / preci si onla*2*pi))*cos(i/precision

1b*2*pi)))

+
" +RenpVi r g( Fl oat ToStr (0. 5+(0. 4+0. 1*cos( (preci sionla-
j)/ precisionla*2*pi))*sin(i/precisionlb*2*pi)))

+

"+RenpVi rg(Fl oat ToStr (0. 1*si n(j/ preci sionla*2*pi)+0.5))+","');

witeln(Fichier,"' 1} #8 Vertices of the Torus');

const ant e: =1;

for i:=0 to ((precisionla+l)*precisionlb-1) do
begi n
i f i<>(constante*precisionlb+constante-1) then
begi n
writeln(Fichier,' I ndexedFaceSet { coordlndex [');

writeln(Fichier,'
"+RempVi rg(Fl oat ToStr(i))+',

+RempVi rg( Fl oat ToStr (i +1)) +',
+RempVi r g( Fl oat ToSt r (i +preci si onlb+2))+',

+RempVi rg( Fl oat ToStr (i +preci si onlb+1))+ , -1]1}");

end
el se inc(constante);
end;
writel n(Fichier," 1)
witeln(Fichier," }');

End;

End;

procedure TSauveVRM.. anal yseTG.(ob :
TG.BaseScenehj ect{; X: I nteger; Y:Integer; Z: Integer});
var

i :integer;
begi n
IF ob is TG.Cube then
Begi n
CubeVRM_(ob as TG.Cube);
End;
IF ob is TACylinder then
Begi n
CylindreVRM_(ob as TGA.Cylinder);
End;

IF ob is TACone then
Begi n

/ | Pour

| es objets
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ConeVRM_(ob as TG.Cone);

End;
I F ob is TG Sphere then
Begi n
Spher eVRML(ob as TG.Sphere);
End;
IF ob is TG Torus then
Begi n
TorusVRML(ob as TG.Torus);
End;
for i:=0 to (ob.count-1) do
Begi n
anal yseTGL (ob. Children[i]);
end;

if aenfant <> 0 then

begi n
writeln(Fichier,' 1');
witeln(Fichier,' 1)
aenfant := aenfant - 1;

end;

end;

procedure TSauveVRM.. SauvegardeVRM.(N: String; G TG Scene) ;
var

i :integer;
test: TG Li ght source

begi n

nom : = n;
G.Scene = G

/1 Openen van de file
assignfil e(Fichier,nom;
Rewrite(Fichier);

/1 Begin van de vrm defenitie in de file
{witeln(Fichier,"#VRWM. V1.0 ascii');

witeln(Fichier,"'");

writeln(Fichier,'DEF Viewer Info { string "LACAL 3D' ');
witeln(Fichier, DEF Title Info { string "* + nom+ '" ");
witeln(Fichier,' Separator {');}

/1l npl emrent ehj et s(G.Scene) ;

For i:=0 to (G.Scene. Li ghts. Count-5) do {.LightSources. Count}
Begi n
I f (GLScene. Lights.ltems[i] as TGLLi ght source). Shini ng=true
then {. Li ght Sources. Children[i]} /1 Pour |es Lightsources
Begi n
Li ght VRML(GLScene. Lights. ltenms[i] as TG.Li ght Source) ;
{.LightSources. Children[i]}
End;
End;
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For i:=0 to (G.Scene. Caneras. Count-1) do
Begi n
{If (G.Scene. Caneras. Children[i] as TA.Canera) =true then
/1 Pour |es Caneras
Begi n}

/| Camer aVRML( GLScene. Caneras. Children[i] as TG.Canera);

{ End; }
End;
{writeln(Fichier,' Separator ');}
For i:=0 to (G.Scene. Obj ects. Count-1) do
begi n
anal yseTGL (G.Scene. Obj ects. Children[i]);
end;

{writel n(Fichier,' ;)
{witeln(Fichier,');}

Ol oseFil e(Fichier);
end;

End.
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