Utiliser K-Junior de K-Team avec AUTOMGEN8
Using K-Team’s  K-junior with AUTOMGEN8
Généralités
AUTOMGEN8 permet de piloter le robot K-Junior de K-Team par liaison USB ou Bluetooth. Les programmes générés par AUTOMGEN sont exécutés par l’exécuteur PC.  AUTOMGEN8 permet également de simuler en 3D le robot K-Junior.

Main concept

AUTOMGEN8 allows driving robot K-Team’s K-Junior robot with USB or Bluetooth link. Programs built by AUTOMGEN run on PC with AUTOMGEN PC executor. AUTOMGEN8 is also able to simulate K-Junior robot with a 3D view.

Mise en route (pilotage du robot)
Si vous souhaitez communiquer en mode Bluetooth, et si ce n’est pas déjà fait, associez un port de communication au port Bluetooth du robot K-Junior (ceci est décrit dans le manuel fourni par K-Team).  

Lancez AUTOMGEN8, dans l’assistant sélectionnez « Hardware »,
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puis « K-Team K-Junior »,
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puis, “K-Junior real”,
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puis cliquez sur “OK”. L’environnement de développement s’ouvre…
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Configurons le port de communication utilisé :
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Sélctionnez « kjunior » sur la partie gauche et cliquez sur « Paramétrer »
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Sélectionnez le port associé à la communication USB ou Bluetooth du robot K-Junior.

Réalisons un programme simple : faire avancer le robot jusqu’à ce que le détecteur de proximité situé à l’avant du robot K-Junior signale la présence d’un objet.
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Remarque : le seuil de 200  est à déterminer par essai par rapport à la valeur retournée par le capteur.
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Cliquez sur le bouton GO de la barre d’outils d’AUTOMGEN, les moteurs du robot doivent démarrer.
Si un message d’erreur indique un problème de connexion, vérifiez les propriétés de connexions (reportez-vous au manuels fournis par K-Team).

Starting (drive the robot)
If you want to communicate in bluetooth mode, and if it is not already done, map a communication port to the bluetooth port of the K-Junior robot (please read the K-Team K-Junior manual for this).

Launch AUTOMGEN and in the assistant select “Hardware”,
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then « K-Team K-Junior »,
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then, “K-Junior real”,
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click on “OK”. AUTOMGEN workshop will start…
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Let’s choose the communication port :
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Select “kjunior“ on the left part and then click on “Set parameters“ 
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Select the COM port associated with the USB or Bluetooth port.
Let’s create a first program: make the robot moving until the front proximity sensor detect an object.

[image: image22.png]s KJunior and AUTOMGENS french and english.doc [Mode de compatibilte] - Microsoft Word =

Misenpie  Rhnes  blpotage  Redon  Afiage  rofsute ®
T - 34 Rechercher ~
car N ) astoceoc AaBbC: AaBbC AR spbcer aosucco: aosbccd: aaavcen: mambeed: aospceo aaabcens assacco: asmaccor - A | B neoee

- = les styles~ | k& Sélectionner -

Presse-papiers 2 Police 2 Paragraphe 0 style 5| Modfication

Echier Edtion Affichage Programme Quils Fendtre Aide TR

CECICATLI T BT T
[

COMET g eproditeamise entomme || & 4§ 7 she . ' a7~ A~

§3AUTOMGEN v8.12

20— 100- 20—
B = i Al
=y Folos 0 - - 0= -
[ blark 0= ‘ 88 0= ‘ e
B useprsiiy sensors e 88 2 o g8
aveid wals g0 £t
| Qo p—r—— & = b
faing Leftwheel [:c0] Buer  Rightwheel [+o0
B Follon the e o228
B US sersor g Leat s )
e L ==
ripper T Led3 ¢ (=]
B ; =
Easy ipper :
B FeUSsensor Led4 —To
B FeLD F Leds [ =)
% el _ | ResetTimer [ S
BB FoEasyBipper E
I Syrbeks i 00
B o 00
Corzsen . 0o
ccumentaion g = —
e G £|REFRESH Ti 00
ris T i r bal nn|
72 pe o T4 ABR HEXD Uy
Bouton Voyant Sty maT o vy nn|
% e 2TV DATR (HEX] uu|
[0} Valeur ansiogiaue
03 Bouton Vopant i i 0 ) ) )
03 Bouton Vopant 85 s ERE LR B R
53 Boutontopent 28R RRRRRR
03 Bouton Vopant I
03 BouonVopant ey v
[ obiet Proximity sensors
3 Valeur ansiogiaue
[ Vleu dtae 5 .

3 Navigateur

a0 ciies| @Patete | - =

et af;
i
Emu2na

samut

Tt
st
szt

Emu2ts
i
] semt7

Light sensors

Massages

Input variatles.
Output variables.

T ToITR ies  Compitation , mise au point

[ W bs | mazeme |

Page:45urd | Mots:175 | B Frangals (France) |

Avémarrer| | ([} © & > | @ courierenia

9 viualstudo.... | @2 Internet E... +| £ rabdd 411 | (9 Explorateu.

08 test - Microsof... | I PPE ermet-1.a.. | 5] k-Juior and ... | ) Gestionnaire d... | g Edteur du Reg...| () POF Sute 200... | B Dependency

[ auromcenv... | @|[='88 0 R 20 6 @ 152





[image: image23.png]Fichier Edition Affichage Programme Qutis Fenétre Aide 153
ASH S HB A
] — | ]
B 5 \

[ blrk

1 use iy sensors o
o nals

B e prosinty sensorto avod
faing

B Follon the e

B US sersor

& Lo

B Gerio -

B Grper

e
FoSsemeer
Eos =
B Fosen

BBl Focrpper =)

i FeEastioper

< i

I
Documertaton
feiers Ganres
Mise 3 port
Jis
S0 Pupive
[} Bouton Vapant
[ obiet
[0} Valeur ansiogiaue
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 BouonVopant
[ obiet
3 Valeur ansiogiaue
[ Vleu dtae &

R naigseur] 40 cites| @ et | - =

1 T 0

Messages

T ToITR ies  Compitation , mise au point

[ Wow[ B mazome0 |,





[image: image24.png]Page:5surs

Avémarrer| | ([} © & > | @ courierenia

Mots

3

Caibri

[iFichier Ediion Affichage Programme Outils Fepétre fide =18 x|

AaBbCcDC

AaBbCCDC

acE S B = (ic] [k-3unior
[ = < 100
N\ 20— 20—
5l gpﬁm‘? ‘[sansnam] = 10— j 10—
2ios o 50 — o
B | 353 E
use prosiity sersors to E i -
o A 2 g E 0o - ® i
use prosimily sensor o avoid T
35 Leftwheel Buzzer  Rightwheel
B Follow the e samw228
B e il 2 Ledt To
Lo e &
B Gerio - Led2 S |§
= Gipper § Leds T o
oy Gipper T g
[ FRUSsensor < Led 4 S |§
= FBLCD E Leds o
FBGerio . = P
= e buzzer motors sensors moduies o L Reset Timer ° %
FBEasyGirpper g
= E%mha\es Lefe motor:-20 H @
T . H
Documertation Lefe motor:=o § H
fichiers Géndres : .
Mise au pornt §
iy T rigne wotor:-20 g
=03 Pupive § 2
[T Bouton Voyent B
1 o right motor:=o :
[T Valeur anslogiaue
[0 Bouton Voyent i i 0 ) ) )
[0 Bouton Vopent S E e BEEBEE BB
[0 Bouton Vopent SEEEE RS S
[0 Bouton Vopent 2R R R R R R R R R
[0 Bouton Vopent
[ Ot Proximity sensors
[T Vleur anslogiaue
[0 Valeu digtale B
3 Navigateu | @ civies | @ Faret | o _'_I S5§ 83885 %8
— EEEEEEEEEE
= 2 R R R R R 2 2 = =
Light sensors
£ [RTTSTo R infos A Compiation ) Mise au point T RS
Outpt varisties
[ Wow[ ol marzaem |,

Frangas (France)

[ visual stusio

| @2 memete... <| S rabdd .11

| 229 Explorateu

98 test - Mirosof... | B PPE ermet-1 .. | 5] K-Junior and &,

Gestionnaie d.

| 2 Editeur duRes...| & PoF suite 200... | B Dependency

EEE

| /& auromeenve...| | G| w7

#

Clrrxy





[image: image25.png]| AUTOMGEN v8.12 =10l x|

Fichier Edition Affichage Programme Qutils Fengtre Aide =18 x|

AsH S R HEO U (==

e —

5 I P sans rom) =
Folos

I berk -

1 use iy sensors o
o nals

B use prosiiy sensor o aveid
faling

B Folow the e

B US censor T

& Lo 4

B Gerio

B Ginper

B Ey Gioper sensors

[ FBUSsensor

[ FeLD

[ FeGerio

Dy recipper moduies

I FEEasyBiipper

< i 1

I
Documertaton
feiers Ganres
Mise 3 port
Jis
S0 Pupive
[} Bouton Vapant
[ obiet
[0} Valeur ansiogiaue
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 BouonVopant
[ obiet
3 Valeur ansiogiaue
[ Vleu dtae &

R naigseur] 40 cites| @ et | - =

Left motor:=20  {right mator

motors

Messages

T ToITR ies  Compitation , mise au point

[ Wow[ s meizome0 |,





[image: image26.png]=181]
=8|

Projet : (sans nom)
TP
[ blrk

1 use iy sensors o
o nals

| Qo p—r——
faing
B Follon the e
B US sersor
& Lo
B Gerio
B Grper
B EosyGipper
B FeUSsensor
[ FeLe
BB FoGerio
BB FoGioper
BB FoEasyBipper
= I Syriboles

Corfigursion

Documertaton

feiers Ganres
Mise 3 port

Ty s

S0 Pupive
[} Bouton Vapant
[ obiet
[0} Valeur ansiogiaue
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 BouonVopant
[ obiet
3 Valeur ansiogiaue
[ Vleu dtae
[ Obiet
[ Vleu digtae
[ Vleu dgtae
[} Valeur ansbogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[ Obiet
[0} Valeur anslogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
5 vl J B

T Navigateur [ @b civies | G paret |

buzzer

Lett motor

right motor:=20

<

sensors modules
sensor left

sensor front

sensor fromt right

fronmt left

right

ground fromt left

ground left

ground right

ground fronmt right

100
-
ER
s:0-1
Leftwheel |+03| Buzzer  Rightwheel
samw2zs
Z Led1 =)
Led2 S |8
§ Leds S
Led 4 S |&
F Leds =)
| ResetTimer S |&
g NN
H U |
nn|s
g U5
K NN
H i UU |
Ty AMO eyl nn(s
gl AIR [HEX] Uulg
STy AT ey nn|
2TV DATR (HEX] uy|
s 894889448
EEEEEEEEEE
2R R R R R R R R R

Proximity sensors

samut

Tt
st
szt

et af;

i
Emu2na

Emu2ts
i
] semt7

Light sensors

Input variatles.
Output variables.

Messages

T ToITR ies  Compitation , mise au point

Avémarrer| | ([} © & > | @ courierenia

| @2 memete... <| S rabdd .11

| 229 Explorateu

8 test - Microsof... | I PPE ermet-1.a.. | 5] k-Junior and ... | ) Gestionnaire d... | g Edteur du Reg...| () POF Sute 200... | B Dependency

[ e

| A& avromeenve...| | | (%798 O RA 2D 6 @ 150t




[image: image27.png][Siicher Edtion Affchage Brogramme Qutls Fen

e dide

BASH S B2 EEO (== H Se| b BB B EAED| M

=181]
=8|

S ——
Projet : (sans nom) A
TP
[ blrk

1 use iy sensors o
o nals

| Qo p—r——
faing
B Follon the e
B US sersor
& Lo
B Gerio
B Grper
B EosyGipper
B FeUSsensor
[ FeLe
BB FoGerio
BB FoGioper
BB FoEasyBipper
= I Syriboles

Corfigursion

Documertaton

feiers Ganres
Mise 3 port

Ty s

S0 Pupive
[} Bouton Vapant
[ obiet
[0} Valeur ansiogiaue
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 Bouton Vopant
03 BouonVopant
[ obiet
3 Valeur ansiogiaue
[ Vleu dtae
[ Obiet
[ Vleu digtae
[ Vleu dgtae
[} Valeur ansbogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[ Obiet
[0} Valeur anslogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
[} Valeur ansiogiaue
5 vl J B

T Navigateur [ @b civies | G paret |

Lett motor

right motor:=20

o sensor trons>zo]

j|

100
-
14 g
EZo -
%5 | £
Leftwheel |35 Buzzer  Rightwheel |30
samw2zs
Z Led1 =)
Led2 S |8
§ Leds S
Led 4 S |&
F Leds =)
Reset Timer S |&
g nn
H U |
nn|s
g U5
K NN
H i UU |
T\ A0 rpev nn|%
LA ABR HEX] uul§
STy AT ey nn|
2TV DATR (HEX] uy|
s 894889448
EEEEEEEEEE
2R R R R R R R R R

Proximity sensors

samut

Tt
st
szt

et af;

i
Emu2na

Emu2ts
i
] semt7

Light sensors

Input variatles.
Output variables.

Messages

T ToITR ies  Compitation , mise au point

Edtion d'un test (Echap ou boutan droft d Ia souris pour annuler, cliquer en dehors de a zone ou Entrée pour valide),

[ WOW[ e AL 226760




Note: 200 has to be determinate by values returned by the proximity sensor.
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Click on the GO button on AUTOMGEN toolbar. Robot motors should turn to on.

If an error message informs you about a connection problem, please check connections properties (see this in K-Team manuals).

Modules supplémentaires pour le robot K-Junior
Des blocs-fonctionnels ont été développés pour permettre l’utilisation des  modules supplémentaires du robot K-Junior. Des folios d’exemples sont fournis dans le projet modèle. La palette permet également d’accéder aux blocs-fonctionnels. Les blocs-fonctionnels sont un lien entre l’application d’automatisme est les modules spécifiques, pour plus de détails sur les paramètres et les entrées / sorties de chaque module, merci de consulter les manuels fournis par K-Team.

L’entrée INIT présente sur les blocs-fonctionnels permet d’initialiser et de tester la présence d’un module sur le robot. Un front montant sur cette entrée génère l’initialisation. La sortie OK est activée si le module est initialisé correctement, autrement (si le module n’est pas présent par exemple) la sortie ERR est activée. Les sorties OK et ERR sont également utilisées pour toutes les fonctions offertes par les blocs-fonctionnels pour indiquer une opération réussie OK ou avec échec ERR.
Détecteur ultra son

[image: image29.emf]UltraSonicSample

FBUSsensor.gr7

%m102 Init OK %m100

%m103 Askmeasure ERR %m101

%m104 Readlight

Maxdistance(inmeters)

{1r}

Measures

{%mw300}

Numberofmeasures

{20}

.


Un front montant sur l’entrée Ask measure entraîne la lecture des valeurs qui seront stockées à partir du mot « Measures » (1 valeur par mot). Le paramètre « Max distance » peut également être réglé. Un front montant sur Read Light provoque le transfert de la valeur du capteur de luminosité dans le premier mot de la table Measures.

Ecran LCD

[image: image30.emf]LCDsample

FBLCD.gr7

%m210 Init OK %m200

%m211 Readbuttons ERR %m201

%m212 Changecontrast BUTTON1 %m202

andbacklight

%m213 Clearscreen BUTTON2 %m203

%m214 Clearline1 BUTTON3 %m204

%m215 Clearline2

%m216 Displaytextonline1

centered

%m217 Displaytextonline2

centered

%m218 Displaytextonline1

right

%m219 Displaytextonline2

right

%m220 Displaytextonline1

left

%m221 Displaytextonline2

left

Contrast0to255

{128}

Backlight0to255

{128}

Textlength(max10)

{10}

#$%mw1000='MsgSample'

TextBufferfirstword

numberofawordstable

onecharperword,

lengthmaxis12

{1000}

.


Un front montant sur l’entrée Read Buttons provoque la lecture des boutons dont l’état sera présent sur les sorties BUTTONS1, BUTTON2 et BUTTONS3. L’entrée Change contrast and back light permet d’appliquer les paramètres de contraste et d’éclairage de l’écran. Les entrées Clear xxx permettent sur front montant d’effacer l’écran ou une ligne. Les entrées Display xxx permettent sur front d’afficher une ligne avec différents mode de justification. Les paramètres Text Length et Text Buffer permettent de préciser le texte à afficher. Le buffer contenant le texte est une table de mot qui doit contenir un caractère par mot.
Entrées / Sorties
[image: image31.emf]GenIOsample

FBGenio.gr7

%m302 Init OK %m300

%m103 Readanaloginput0{%mw5000} ERR %m301

%m104 Readanaloginput1{%mw5001}InS %m302

%m105 Readanaloginput2{%mw5002}

%m106 Readanaloginput3{%mw5003}

%m107 Readanaloginput4{%mw5004}

%m108 Readdigitalinputs#{%mw5005}

0to11

%m109 Writedigitaloutput#{%mw5004}

0to11

%m110 Outputstate

.


Les entrées Read analog input  x provoquent sur front montant la lecture d’une entrée analogique et sa recopie dans le mot sélectionné dans les paramètres.  L’entrée Read Digital Inputs provoque sur front montant la lecture de l’entrée dont le numéro est passé en paramètre et la recopie sur la sortie In S du bloc. L’entrée Write Digital Output provoque sur front montant l’écriture de l’état de l’entrée Output State du bloc sur la sortie dont le numéro est passé en paramètre

Gripper
[image: image32.emf]Grippersample

FBGripper.gr7

%m402 Init OK %m400

%m403 Readarm{%mw4000} ERR %m401

%m404 Writearm{%mw4001}

%m405 Readgripper{%mw4002}

%m406 Writegripper{%mw4003}

%m407 Readarmconsi{%mw4004}

%m408 Writearmconsi{%mw4005}

%m409 Readgripperconsi{%mw4006}

%m410 Writegripperconsi{%mw4007}

%m411 Readarmspeedval{%mw4008}

%m412 Writearmspeedval{%mw4009}

%m413 Readgrispeedval{%mw4010}

%m414 Writegrispeedval{%mw4011}

%m415 Readarmturnoff{%mw4012}

%m416 Writearmturnoff{%mw4013}

%m417 Readgripturnoff{%mw4014}

%m418 Writegriputrnoff{%mw4015}

%m419 Readbatteryvolt{%mw4016}

%m420 Readbattremcapa{%mw4017}

.


Les entrées Read xxx provoquent sur front la lecture d’une variable associée au gripper et son transfert dans le mot sélectionné en paramètre.

Les entrées Write xxx provoquent sur front l’écriture d’une variable associée au gripper depuis le mot sélectionné en paramètre.

Easy gripper
[image: image33.emf]Easygrippersample

FBEasyGripper.gr7

%m502 Open OK %m500

%m503 Close Err %m501

%m504 Up

%m505 Down

.


Cette version permet un pilotage très simplifié du Gripper. Sur front montant d’une des entrées du bloc, le mouvement correspondant : Open=ouverture de la pince, Close=Fermeture, Up=montée du bras, Down=descente.

Auxilary modules for K-Junior robot

Function blocks have been built for allowing the use of K-Junior modules. Sample folders are present into the project model. Palette can also be used to draw function blocks. Function blocks are a link between automation program and K-Junior auxiliary modules. For more information regarding parameters and inputs/outputs of each modules, please read K-Junior manuals.

INIT function block input us used to initialize and test module presence. A raising edge on this input will process the initialization. OK output is set if the module initialization is correct, otherwise (if no module is mounted by example) ERR output will be set. OK and ERR outputs are also used to report bloc operations results.
Ultra sonic sensor
[image: image34.emf]UltraSonicSample

FBUSsensor.gr7

%m102 Init OK %m100

%m103 Askmeasure ERR %m101

%m104 Readlight

Maxdistance(inmeters)

{1r}

Measures

{%mw300}

Numberofmeasures

{20}

.


A raising edge on Ask measures input will process the reading of measures and the copy into the Measures table (one value per word). Max distance parameter can also be modified. A raising edge on Read light will process the copy of light value into the first word of the Measures table.

LCD screen
[image: image35.emf]LCDsample

FBLCD.gr7

%m210 Init OK %m200

%m211 Readbuttons ERR %m201

%m212 Changecontrast BUTTON1 %m202

andbacklight

%m213 Clearscreen BUTTON2 %m203

%m214 Clearline1 BUTTON3 %m204

%m215 Clearline2

%m216 Displaytextonline1

centered

%m217 Displaytextonline2

centered

%m218 Displaytextonline1

right

%m219 Displaytextonline2

right

%m220 Displaytextonline1

left

%m221 Displaytextonline2

left

Contrast0to255

{128}

Backlight0to255

{128}

Textlength(max10)

{10}

#$%mw1000='MsgSample'

TextBufferfirstword

numberofawordstable

onecharperword,

lengthmaxis12

{1000}

.


A raising edge on Read buttons input will process the read of the 3 buttons and the copy of these 3 states on the BUTTON1, BUTTON2 and BUTTON3 outputs. Change contrast and back light input will apply on raising edge these parameters to LCD screen. Clear xxx inputs will clear screen or line on raising edge. Display xxx will display a text line with different justification mode. Text length and Text buffer parameters allow defining text buffer to be displayed. Buffer is w words table with one char per word.
Inputs / Outputs
[image: image36.emf]GenIOsample

FBGenio.gr7

%m302 Init OK %m300

%m103 Readanaloginput0{%mw5000} ERR %m301

%m104 Readanaloginput1{%mw5001}InS %m302

%m105 Readanaloginput2{%mw5002}

%m106 Readanaloginput3{%mw5003}

%m107 Readanaloginput4{%mw5004}

%m108 Readdigitalinputs#{%mw5005}

0to11

%m109 Writedigitaloutput#{%mw5004}

0to11

%m110 Outputstate

.


Read analog input x input will process, on raising edge, the read of one genio analog input and the copy to the word selected in the parameters. Read digital input input will process, on raising edge, the read of the genio digital input for which the number is provided in parameters and the copy of its state to the In S output. Write digital output input will process, on raising edge, the write of the Output state input state to the genio output for which the number is provided in the parameters.
Gripper

[image: image37.emf]Grippersample

FBGripper.gr7

%m402 Init OK %m400

%m403 Readarm{%mw4000} ERR %m401

%m404 Writearm{%mw4001}

%m405 Readgripper{%mw4002}

%m406 Writegripper{%mw4003}

%m407 Readarmconsi{%mw4004}

%m408 Writearmconsi{%mw4005}

%m409 Readgripperconsi{%mw4006}

%m410 Writegripperconsi{%mw4007}

%m411 Readarmspeedval{%mw4008}

%m412 Writearmspeedval{%mw4009}

%m413 Readgrispeedval{%mw4010}

%m414 Writegrispeedval{%mw4011}

%m415 Readarmturnoff{%mw4012}

%m416 Writearmturnoff{%mw4013}

%m417 Readgripturnoff{%mw4014}

%m418 Writegriputrnoff{%mw4015}

%m419 Readbatteryvolt{%mw4016}

%m420 Readbattremcapa{%mw4017}

.


Read xxx inputs will process, on raising edge, the read of one gripper variable and the copy to the word selected in parameters. 

Write xxx input will process, on raising edge, the write of one fripper variable from the word selected in parameters.

Easy gripper

[image: image38.emf]Easygrippersample

FBEasyGripper.gr7

%m502 Open OK %m500

%m503 Close Err %m501

%m504 Up

%m505 Down

.


This function block allows a simplified access for the gripper. On raising edge of one of the inputs, the corresponding move will be made.

Simulation
Quatre modes de simulation sont utilisables à partir de l’assistant de démarrage d’AUTOMGEN :

[image: image39.png][Démarrage d'AUTOMGEN
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Un programme d’exemple est inclus dans chacun des modèles.

Simulation

Four simulation models are selectable from the AUTOMGEN assistant:

[image: image40.png]Open project model | Open a recent used project|
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A sample program is included in each of these models.

