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L'#lectranigus vonmnuses d'ailleours

Manuel de l'interpréteur de commande VER 3. ...

Prérequis
Il vous faut :

@® Une carte Arduino Uno ou une carte Arduino Megaurse procurer ces cartes, rendez vous sur I'selres
http://www.arduino.cc/en/Main/Buy

® L’environnement de programmation Arduino dispoaifgfatuitement sur
http://arduino.cc/en/Main/Software/ a télécharger et décompresser sur son disqueddupréférence dans
le répertoire c:/Program Files

@ Télécharger la librairiédRremotea I'adressevww.technozone51.fr/logiciel/IRremote.zipet décompresser
la sur votre disque dur. Puis copier le répertbReemoteet son contenu dans le sous répertiiinearies du
répertoire d’installation d’arduino comme le moritimage ci-dessous :
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® Le programme SHELL_UNO.PDE si vous avez une qarteiino Uno ou SHELL MEGA.PDE si vous
avez une carte Arduino Mega : Ces programmes sspomibles gratuitement shttp://techno-zone-51.fr/
dans la catégorie « logiciel ». Télécharger le mogne nécessaire et sauvegarder le par exempléMass
documents/arduino/

Pour démarrer

Connecter votre carte a l'aide d’'un cable USB aerotdinateur. Si c’est la premiére fois que vousnectez la
carte, il faudra installer le driver sinon vous pex directement passez a la section « Programnoarte ».

Installer le driver

Lors de la premiére connexion d’'une carte, I'ortboia détecte un nouveau périphérique et tentetdlies son
driver.



Assistant Matériel détecte

Assistant Ajout de nouveau matériel
détecté

‘windaws recherche les logiciels en cours et mis & jour sur votre
ordinateur, sur le CO dinstallation du matériel ou sur le site
Windaows Update [avec votre permission].

Lizez nofre Déclaration de_confidentialie

Windows demande l'autorisation pour vous connecter
e e eyt & Wrdous Updae Windows Update, Répondez « Non, pas pour cettexfqgsis
O Oui, cette fois seulement Cliquez Sulvant.

(D, maintenant et chague fois que je connecte
un périphérique

(&) Mo, pas pour cette fois

Cliguez sur Suivant paur continuer

Assistant Matériel détecte

Cet Agsistant wous aide & installer le logiciel paur

s Ure Windows demande si un CD d’installation ou une ditte a été
N 7 fourni. Répondez «Installer a partir d'une lister @’un

< T voc vous perphatave, maerls emplacement spécifié (utilisateurs expérimentéplis cliquez
Quelle tache voulez-vous que lAssistant exéoute ? S u ivant "

O Installer le logiciel automatiquement (recommand)

(& instalier & partir d'une liste ow d'un emplacement spéci

Cliquez sur Suivant pour continuer.

[(Erécédanl " Suivant > ] [ Annuler I

Assistant Ma

Choisissez vos options de recherche et d'installation

() Rechercher le meillewr pilote dans ces emplacements.

Utiligez les cases & cocher ci-dessous pour limiter ou étendre |a recherche par défaut qui
inclut les chemins d'accés locaux et les médias amavibles. Le meilleur pilote trouveé sera
installé

Sélectionnez ensuite « Ne pas rechercher. Je Waisirc le
pilote a installer » puis cliquez suivant.

(3iNe pas rechercher. \le vais choisitle pilate & installer:

Choisissez cette option pour sélectionner le pilote de pérphénque 3 partir de |3 liste.
‘windows ne garantit pas gue le pilote selectionne sera le plus performant pour votie
périphérigue.

[<Erécédent H Suivant > I [ Annuler ]

Assistant Matériel détecté

Type de matériel.

Sélectionnez un type de matériel, puis cliquez sur Suivant

Tvpes de matériels communs :

§ Périphériques spstéme ~ . ya y . - -

G it USB Wik CE Une liste de matériel s’affiche. Parcourir la listgour
\> Pilotes non Flug-and-Flay ’ . . . .

JEETEG sélectionner « Ports (COM et LPT) » puis cliquezssivant.

i) Prize en charge Erité

8 Processeurs

%= Protocole réseau
Radios Bluetooth
B Service iéseau

< Précédent H Suivant > I [ Annuler




Assistant Materiel det

Choisi le pilote de pénphéri a installer pour ce maltériel.

Selectionnez le fabricant et le modele de votie pénphéngue maténel et cliquez sur Suivant.
Siwous avez un disque qui contient le pilate que vous voulez installer, cliquez sur Dizguette
fournie.

[Impogsible de trouver des pilotes pour ce pérphérgue]

Cliquez sur « Disque fourni.»

Installer, & partir du disque ['5_(
Insérez le disque dinstallation du fabricant, puis vérifiez
L~ que le lecteur approprié est sélectionné ci-dessous.

Cliguez sur « Parcourir.»

LCopier les fichiers du fabricant & partir de :

Rechercher le

Fiegarder dans v @& e m-
__ [_JFTDIUSE Drivers
L £ "% Arduino MEGA 2560,inf
Mes'gggx{genls % rduing LNO.inf
Sélectionner le répertoire dans lequel vous aveprdpresser le

, logiciel arduino puis le sous répertoire driversspaliquez sur
o Ouvrir.

Foste de tavail

bom du fickier : | Arduing MEGA 2550 int v| [ owir ]

e e

Installer, a partir du disque

Insérez le disque dinstallation du fabricant, puis vérifiez

L que le lecteur approprié est sélectionné ci-dessous.
o
Puis cliquez sur Ok.

Lopier les fichiers du fabricant & partir de :

C:\Program Filesharduine-0022\drivers v| | Parcourir..

Assistant Mat

Choisi le pilote de périphéri & installer pour ce matériel.

Selectionnez |e fabricant et le modéle de votie pénphéngue maténel et cliquez sur Suivant.
5i vous avez un disque qui contient le pilote que wvous voulez installer, cliquez sur Disquette
fournie.

Alfficher les matériels compatibles

modéle

Aiking UND Cliquez sur suivant.

& Ce pilote n'a pas été signé numériguement |

Pourguoi la signature du pilote est-elle si importante ?

< Précédent H Suivant > I [ Arnuler




Assistant Matériel détecte

Yeuillez i d que I'Assi: installe le logiciel... .

Arduing UMD . . . N , .,
5 Windows installe le pilote. Selon les parametresé@tirité de
windows, il se peut gu'il faille appuyer une ou géais sur
g = « continuer » pour passer des messages de sécurité.

Création d'un point de restauration systéme et sauvegarde
de vos anciens fichiers pour vous permettre de restaurer

Assistant Matériel détecte

Fin de I'Assistant Ajout de nouveau
matériel détecté
Cet Assistant a fini dinstaller le logiciel pour :

(g Arduing UINO

Cliquez Terminer. Votre carte Arduino est prétera atilisée.

Cliquer sur Terminer pour fermer [Assistant

| Teminer §

Programmer la carte

@ Lancer I'environnement de programmation ArduirRr¢gramme Arduino.exe dans le répertoire Arduino )

arduino.exe

@ Cliquez sur « File » puis « Open... » puis sébecter SHELL_UNO.PDE ou SHELL_MEGA.PDE selon le
type de carte que vous possédez.

22 shell 0 | Arduino 0022

en EEFRON du flag sutorun.
de départ du progremme comp

#/ Flag de time s
// Stockage du muméro de broche

® Cliquez sur « Tools » puis « Board » puis sélectey la carte dont vous disposez



©@ shell_uno | Arduino 0022

#uto Format: Chrl+T
Archive Sketch
Fix Encoding & Reload

Serial Monitar

#include <serv Sl

#include <EEFPE d

Serial Port Arduing Duemilanove or Nano w/ ATmega3zs
G #rduing Diecimils, Duemilanave, or Hana v ATmega168
Arduins Meqa 2560
#rduino Mega (ATmegal250)
Arduing Mini

/4 L'interpré|  Bum Bootoader »
/¢ AUteur : TechnozeneSl

/4 License : LBFL

/

Arduino Fio
#define first pin eeprow 0  //hdresse de|  Arduno BT w/ ATmegalze
#define last pin eeprom 13 //hdresse de|  Arduino BT wf ATmegalés
#define first neme eeprom 30 //Adresse de|  LjyPad Arduno w ATmegadzs
#define autorun 37 /hdresse en|  |jypad Arduino wf ATmegal 68

LR SIRAEEEEE G2 i ding Pro o Pro Mini (Y, 16 MHz) wf ATmegs3z8

X Arduino Pro or Pro Mini (54, 16 MHz) wf ATmegalés
#/Les variables glohales utilisées par le }
#rduing Pro ar Pro Mini (3.3Y, 8 MHz) wf ATmega328

int incomingByte = 03  // for incoming se| AUINO Proor Pro Mini (3.3, 8 MHz) wf ATmegales

boolean time_out; /7 Flag de time_ouf  Arduino NG or older v ATmegalse
int no=0; /7 Stockage du mund  Arduino WG or older wi ATmegas
< >

@ Cliquez sur « Tools » puis « Serial Port » puledé@®nner le port COM sur lequel est connectéeevoarte (
Si plusieurs port COM vous sont proposés, il faldsaester un a un jusqu’a trouver lequel foncteh

shell_uno | Arduino 0022

Auto Format Chrl+T
Archive Sketch

Fix Encoding & Reload

Serial Monitor ChrbHMaj+h

#include <Serv
#include <EEFE  poard »

JrERERRRRRT TS

j/ Linterpré  Burn Bootioader

/7 AUteur : TechnozoneSl &
/4 Llicense : LGPL &
/

#define first pin_eeprom 0  //Adresse de départ de la table de br
#define last_pin_eeprom 13 //hdresse de fin de la table de broch
#define first name_eeprom 30 //Adresse de départ de la chaine d'Td
#define sutorun 37 //hdresse en EEPROM du flay autorun.

#define first oprode 40 //Bdresse de départ du prograume comp

//Les variables globales utilisées par le prograume

int incomingByte = 0: // for incoming serial data

boolean time out: 4/ Flag de time out
int no=0: // Stockage du nmuméro de broche v
< >

@ Cliquer sur I'icon pour Uploader le programme dans la carte. Le progra est tout d’abord compilé
puis il est transféré dans la carte. Normalementdesage « Done uploading » indique que tous loiest
passé. En cas de message d’erreur, retenter ldiploayant pris soin de choisir un autre port COM..

©8 shell_uno | Arduino 0022

#include <Servo.h> Lol
#include {EEPROIN. ko

£
/4 L'interpréteur de commande pour la carte Arduino UNO %
4/ AUteur : TechnozoneSl *
44 license : LGPL *
£

#define first pin eeprom 0O /fhdresse de départ de la tahle de br
#define last pin eeprom 13 /fhdresse de fin de la table de broch
#define first name eeprom 30 //hdresse de départ de la chaine d'Id
#define autorun 37 //hdresse en EEPROM du flag autorunm.

#define first_opcode 40 //hdresse de départ du programme comp

//Les variahles globales urilizéas ma & wvosrauug
Le transfert
c'est bien

passé !

int incomingByte = 0;  // folf
boolean time_out; £/ F14
int no=0; /7 sty




Test de l'interpréteur de commande

Dans I'environnement de programmation Arduino, udiz) sur I’icén « Serial Monitor »

COM6 =163

MODEL MAME : ~wwwww
VEREION : 1.0

La carte répond en donnant son nom ( ici viergdg et
version de linterpréteur.

Autoscrol I MNolne ending % | (9800 baud  +

Voici un exemple d’'une cession de communicatiorcdaearte ( Voir la suite du guide pour une
explication de chaque commande ) :

NCOUCOU

La carte répond ©®ONE NCOUCOU» pour signaler qu’elle a configuré le nom de éate

a COUCOU. Le nom de la carte doit comporter exaet@ng caracteres( compléter
éventuellement celui-ci avec des espaces )

v =

La carte répond en donnant son nom ( COUCOU ) gtlagion de linterpréteur.

E131[ %nd ]

La carte répond ©ONE E131» pour signaler qu’elle a bien configurée la brect3
comme une sortie numérigue.

, (o)

La carte se réinitialise ( pour tenir compte du ngament de fonction d’'une broche ) et
renvoie son nom et la version de l'interpréteur.

w131[ = |

La carte répond« DONE W131 >pour signaler que la broche 13 est mis a un ( thdei
est connectée dessus doit s’allumer)

W130

La carte répond« DONE W130 >pour signaler que la broche 13 est mis a zérolédaqui
est connectée dessus doit s’éteindre )



COMMANDES RECONNUS PAR L'INTERPRETEUR DE COMMANDE

L'utilisateur du logiciel ORGANIGRAM disponible sur le sitewww.technozone51.fm’as pas

besoin de connaitre les commandes de linterprétewte commande qui suivent car le logiciel
ORGANIGRAM interpréete tous seul les organigrammes tles convertis de lui-méme dans
une série dordres reconnues par linterpréteur decommande. La section suivante ne
s’adresse gu’au développeurs qui souhaitent amélier cet interpréteur de commande ou
comprendre son fonctionnement.

Gestion du Time-out
Lors de I'envoie d'une commande qui nécessite aesnetres, la carte attends de recevoir chacun des

parametres nécessaires durant un maximum de 1@ s temps est dépasse, la carte considere qu'un
caractére s'est perdu et elle annule toute la codendans ce cas, la carte répdtidlE OUT

Reset de la carte
L'envoie du caractér&" provoque le reset de la carte, ceci peut étle latisque celle ci est bloquée dans la
réception d'un ordre de lecture ou d'écriture ingletou pour prendre en compte le changement difon
d’une broche.

La carte répond ensuite par sa chaine d’'identifinaPar exemple :

MODEL NAME : ASC2

- Le plan de brochage correspond a la maquette dbest ASC2

Modification de I'ldentifiant de la maquette

L'envoie de la commandi<cccccc* provoque I'écriture en mémoire EEPROM du nomediification de
la maquette. La carte répond par sa chaine d’fizatton.

« <cccccc>est le nom d'identification de la maquette qut domporter exactement 6 caractéres (a
compléter éventuellement avec des espaces ).

Par exemple : En envoyalASC?2 ', la carte mémorise I'ID de la maquette en méntetEROM puis
réponds :

MODEL NAME : ASC2

L'ID de la maquette est ASC2



Identification de la carte

L'envoie du caractér®'" provogue I'envoie de la chaine d'identificatienal carte. Contrairement a la
commandeZ', la carte n'est pas réinitialisée.

La carte répond par exemple :

MODEL NAME : ASC2

- Le plan de brochage correspond a la maquette dbest ASC2

Activation et désactivation des Pull-up

L'envoie de la commande<bb><v> permet d'activer ou non les résistances de tiPagjeUp de la broche
concernée.

« <bb> est lenuméro de brochécrit en décimal sur deux chiffres
« <v>est lavaleurqui vaut O pour désactiver le Pull-up et 1 pouivac le Pull-up

Exemples :

« L'envoie de la command&80désactive le Pull-up sur la broche 8. La carteméd®ONE P080
« L'envoie de la command#l21active le Pull-up sur la broche 12. La carte rédo@NE P121

Ecriture sur une sortie PWM

L'envoie de la commandéd<bb><vvv> permet de commander le rapport cyclique du siB\eM sur la
broche concernée.

« <bb> est lenuméro de brochécrit en décimal sur deux chiffres.
« <vvv> est laValeurdu rapport cyclique compris entre 0 ( 0% toujaitesnt ) et 255 ( 100% toujours
allumeé ), écrit en décimal sur 3 chiffres

Exemples :

« L'envoie de la commandd05000fixe le rapport cyclique a 0 sur la broche 5. bae répondONE
MO5000

- L'envoie de la commandé11128fixe le rapport cyclique a 128 ( environ 50% ) kubroche 11. La
carte repondONE M11128

Lecture d’'une entrée Télécommande Infrarouge

L'envoie de la commandebb> provoque la lecture du tampon de la télécommandengoie la valeur
stocké dans celui-ci.

« <bb> est lenuméro de brochatilisé pour la télécommande Infrarouge écrit énimhal sur deux
chiffres.

Exemples :

« L'envoie de la command#1 lit la valeur stockée dans le tampon de la télénande connectée a la
broche 11. La carte répoMRALUE = -1 si aucune touche n’a été appuyée. Dans le casgenia
carte renvoie la valeur de la touche écrite en Hégimal .Par Exempl& ALUE=FF5A52

- Lalecture de la valeur dans le tampon n’effacege#t® valeur, il faut donc qu’aprés avoir lu uladéeur
de touche, demander la vidange du tampon aveaianemde)



Vidange du tampon de la Télécommande Infrarouge
L'envoie de la commandk provoque la vidange du tampon de la télécommabette action est nécessaire

apres chaque lecture d’'une valeur de touche pautagmodule infrarouge puisse procéder a la lecture
suivante. La carte réepondONE J

Ecriture sur une sortie numérique
L'envoie de la command&'<bb><v> permet de commander le niveau logique de la brooheernée.

« <bb> est lenuméro de brochécrit en décimal sur deux chiffres.
« <v>est lavaleurqui vaut O pour un niveau logique bas et 1 pouniuaau logique haut

Exemples :

« L'envoie de la command&’080 fixe la broche 8 au niveau bas. La carte rédd@iE W080
« L'envoie de la command&'101 fixe la broche 10 au niveau haut. La carte redd@iNE W101

Lecture d'une entrée numérique
L'envoie de la commande<bb> provoque la lecture du niveau logique présentashroche concernée
« <bb> est leNuméro de brochécrit en décimal sur deux chiffres.
Exemples :

« L'envoie de la command®04 provoque la lecture de la broche numéro '. Laeaa@pondvALUE=0
ouVALUE=1

Lecture d'une entrée Analogique ( mode 8 bits )
L'envoie de la commande<bb> provoque la lecture analogique sur la broche aodee

« <bb> est leNuméro de brochécrit en décimal sur deux chiffres.
- La carte renvoie une valeur comprise entre 0 et 255

Exemples :

« L'envoie de la command&00 provoque la lecture de la broche Entrée analogigl@ carte répond
par exemplé/ALUE=112

Lecture d'une entrée Analogique ( mode 10 bits )
L'envoie de la commande<bb> provoque la lecture analogique sur la broche aoigee

+ <bb> est leNuméro de brochécrit en décimal sur deux chiffres.
« La carte renvoie une valeur comprise entre 0 €e8102

Exemples :

« L'envoie de la command®O0 provoque la lecture de la broche Entrée analodique carte répond par
exempleVALUE=1002



Commande d'un servo-moteur

L'envoie de la command&<bb><ppp>provoque le positionnement du servomoteur conrietaéroche
<bb> sur la positiorxppp>

« <bb> est leNuméro de brochen décimal sur deux chiffres.
« <ppp> est lapositionen décimal sur trois chiffres compris entre 01&Q°

Exemples :

« L'envoie de la command&04090provoque le positionnement du servomoteur conretdaéroche 4
sur la position 90°. La carte renvé@@&RV0O4=90

« L'envoie de la command#11180provoque le positionnement du servomoteur conretdéroche 11
sur la position 180°. La carte renv@d&RV011=180

Configuration du brochage de l'interface

Cette commande permet de modifier le Plan de Bgeloe la carte en fonction des besoins de la mquet
Ce Plan de Brochage est stocké en EEPROM : il@st donservé méme apres coupure de l'alimentation
Au moment du redémarrage de la carte, Ce Plan dehBge est lu pour initialiser correctement chaades
broches en fonction de l'usage que I'on souhaitaien

L'envoie de la commande<bb><s>provoque I'écriture en EEPROM du statut de laleoc

« <bb> est leNuméro de brochécrit en décimal sur deux chiffres.
« <s>est |leStatut: un nombre entier qui désigne le statut de lahlaselon le tableau ci-dessous :

Statut  Signification

Sortie Numérique

Entrée Numérique

Entrée Analogique

Sortie PWM

Commande de servo moteur

Entrée télécommande ( une seule télécommandmgar)
Autre  Indéfini

o OB~ WDN P

Exemples :

« L'envoie de la commandg102fixe la broche 10 comme étant une Entrée numérgliécrit en
EEPROM. La carte répordONE E102

« L'envoie de la commande045fixe la broche 4 comme étant une commande de sereur |'écrit en
EEPROM. La carte réporldONE E045

Remarque :

- Apres une modification du brochage de la cartestilconseillé d’envoyer une commandg>
provoquant le reset de la carte pour tenir compteatiangements de brochages.



Mesure d’'une distance avec le capteur Ultrason HCF4
Cette commande permet de mesurer une distanceevcapteur ultrason HC-SRO04 et renvoie la valeur de
cette mesure en cm. Une distance de 255 cm deitétrsidéré comme un obstacle a l'infini ( horpdeé
du capteur).

L'envoie de la commandg<tt><dd> provoque une mesure ultrasonore

« <tt> est leNuméro de la broche Triggécrit en décimal sur deux chiffres.
« <dd> est leNuméro de la broche Dist ( ou Echeéqrit en décimal sur deux chiffres.

La carte réponALUE=dist oudist est la distance mesurée en cm ( 255 pour un dbstdinfini )
Exemples :
« L'envoie de la command@0429provoque une mesure ultrason ( la broche de trigigat la n°4 et la

broche d’Echo étant la n°29 ). La carte renvoiegpgampleVALUE=12 si un obstacle se trouve a
12cm

Production d’un son sur un buzzer piezoelectrique

Cette commande permet de produire un son sur wwebpiezoelectrique.

A La production du son est préemptive : c'est-a-giirelle mobilise toutes les ressources du processe
pour cette unique tache. Les programmes qui s’éaid en parallele sont momentanément figés jaslgu’

fin de la production du son : Par conséquent,siplirs programmes doivent s’exécuter en paralléia,t
veuillez a ne produire que des sons d'une duréelireve pour ne pas figer trop longtemps les autres
programmes.

L'envoie de la commande<bb><ffff><dddd> provoque la production d’'un son de frequenffé> et
d’'une durée dedddd> millisecondes sur la brockéb>.

+ <bb> est leNuméro de la brochécrit en décimal sur deux chiffres.

. <ffff> est la fréquence en Hertz de la note a produnieertdécimal sur quatre chiffres.
« <dddd> est la durée en millisecondes écrit en décimatjgatre chiffres.

La carte répon@ONE O<bb><ffff><dddd>

Exemples :

« L'envoie de la command2220440050(Qrovoque la production d’'une note de 440Hz et e’'darée de
500 ms sur la broche 22. La carte remi@NE 0220440050 la fin de la production du son



Commande d'un écran LCD alphanumeérique sur le pori2C

Cette commande permet de gérer un écran LCD cahaaqgport 12C de la carte Arduino. Le nombre dedig
et de colonne , ainsi que I'adresse 12C de I'épeuvent étre configurées afin de s’adapter a n’mepguel
type d’écran LCD. La commandé x suivi d’'une sous commande permet de contrdlerlEsiaspects du

[

LCD.
Format de la o
Signification Exemples
commande
LC Efface I'écran LCD LC
LSxccraaa La commande kS> permet de configurer la carte Arduino en la| LS1162032: Un écran LCD de 2 lignes de 16
renseignant sur la présence ou non d’'un écran LGDrdes caracteres est connecté. Son adresse 12C étadt Ifxé
caractéristiques de cet éventuel écran. valeur décimale 32 ( 20 en Hexadécimal )
x=0 si pas d’écran LCD connecté ( dans ceccas etaan’ont pas| LS1204039: Un écran LCD de 4 lignes de 20
d’'importance ) caracteres est connecté. Son adresse 12C étaidt Ifxé
valeur Décimale 39 ( 27 en Hexadécimal )
x=1: un écran LCD dec colonnes et de lignes est connecté a la
carte sur le port 12C LS0000000: Pas de LCD connecté
cc: le nombre de colonne de I'afficheur If faut effectuer un reset de la carte en envojant
commande &« » afin de tenir compte du changemen
r : le nombre de ligne de I'afficheur de configuration
aaa: I'adresse 12C de l'afficheur
LGccer La commande kG > Positionne le curseur a la positi@e,r) oucc | LGO0O : Positionne le curseur a la position (0,0)
est le numéro de colonne sur deux chiffre letnuméro de ligne
LG091 : Positionne le curseur a la position (9,1)
LG153: Positionne le curseur a la position (15,3)
LWSssss...sqs Ecrire la chaine de caractéssss...ss& partir de la position LWHello World| : écrit Hello World sur I'écran a
courante du curseur. La fin de la chaine de caexctest marqué | partir de la position courante du curseur.
par le caractérp( pipe)
LVvvvcer Ecrire la valeuwvv & la positior(cc,r) LV254101: écrit la valeur 254 a la position (10,1)
. Avant d’écrire la valeuvvv, les 3 caractéeres a partir de la position
d:affichage(cc,r) sont effacés afin que| des affichages successifs| /005020 écrire la valeur 5 a la position (10,1) (
d'une valeur ne se chevauchent pas ! Deux espaces blanc sont également écris ! )
LDh Ecrire la date contenue dans la mémoire horaaeartir de la LDO : Ecrit la date contenue dans la variable horairg
position courante du cursetrest compris entre 0 et 7 n°0 a la position courante du curseur. Ecrit pangxle
23/03/12
LHh Ecrire I'heure contenue dans la mémoire horaiéepartir de la LDO : Ecrit I'heure contenue dans la variable horairg
position courante du cursetrest compris entre 0 et 7 n°0 a la position courante du curseur. Ecrit panee
10:32:05
LTvvvcer Ecrire la température correspondante a la valewdMa position | LT125101: écrit la température correspondante a Ig
(cc,r). Cette routine est calibrée pour fonctiorserc les capteurs| valeur 125 a la position (10,1)
de température de la gamme Technozone51.
LLvvvcer Ecrire la luminosité correspondante a la valeur &¥a position LL125101: écrit la luminosité correspondante a la

(cc,r). Cette routine est calibrée pour fonctioraezc les capteurs

valeur 125 a la position (10,1)

de luminosité de la gamme Technozone51.




Commande de la gestion horaire sur le port 12C

Cette commande permet de gérer une horloge terapp81307 connectée au port I12C de la carte Arduiao
commande ¥> suivi d'une sous commande permet de controlerlesiaspects de I'horloge temps
réel.’/EEPROM du DS1307 permet de stocker 8 vagmbloraires numérotées de 0 a 7.

Format de la T
Signification Exemples
commande
YSjjmmaahhnnss |La commande ¥S> permet de mettre a I'heure| YS200312103120¢egle I'horloge
I'horloge temps réel et démarre celle-ci. Les |temps réel sur la date du 20/03/12 et
parametres a transmettre sont : I'heure sur 10:31:20. L’horloge est
jj :Lejour démarrée.
mm : Le mois
aa: L'année
hh : L’heure
nn : Les minutes
ss: Les secondes
YRh La commande ¥Rh> permet de lire la date et | YRO : Provoque la lecture de la date et
I’'heure courante et stocke ces informations daide I'heure courante et le stockage d’e
I'une des 8 variables horaires disponibles. Cettees données dans la mémoire horaire
date et cette heure courante est également envtf{e La carte réponds par exemple :
sur le port série. La carte réponds :
VALUE=jj/mm/aa hh/mm/ss o VALUE=23/03/12 10:31:12 6
Oujj/mm/aa corresponds a la date courante
hh/mm/sscorrespond a I'’heure courante
o correspond au jour de la semaine (
O=Dimanche, 1=Lundi, 2=mardi ... )
h : Le numéro de la variable horaire compris
entre 0 et 7 utilisée pour stocker la date et Fheu
courante.
YVhx Renvoie la partia de la date ou de I'heure de laYVO0o : Renvoie Le jour de la semaine
variable horairén de la variable horaire n°0. La
carte réponds par exemple :
h : Le numéro de la variable horaire ( compris
entre0et7) VALUE=1 sile jour est lundij
x : Précise I'information qu’il faut copier dans laYVém : Renvoie les minutes de la
variable selon le tableau ci-dessous variable horaire n°6. La carte
réponds par exemple :
x=J | Le jour
x=M | Le mois VALUE=42
x=A |L’année
x=h | L’heure YV1M : Renvoie le mois de la
x=m | Les minutes variable horaire n°1. La carte
x=s | Les secondes réponds par exemple :
x=0 | Le jour de la semaine
VALUE=2 ( sile mois est
La carte renvoi& ALUE=xxx Février )
YChhshs Calcule la variable horaire m3 comme le temps YC012 : Calcule le temps écoulé entre
écoulé entre la variable horairem’et n°h; : la variable horaire n°0 et n°1 et

h3:h2-h1

stocke le résultat dans la

variable horaire n°2




Commande de composants divers sur le bus 12C

Cette commande permet de gérer tout type de comizodanterface 12C connecté au port 12C de laecart
Arduino. La commandeix suivi d’'une sous commande permet de contrbler lEgiaspects de la

communication avec un composant qui respecte kgt [2C.

Format de la commande

Signification

Exemples

iWaaannd 1d1d1d2d2d2. . .dndndn

La commande V> permet d’envoye|
des données vers un composant 12
Les parametres a transmettre sont :
aaa: L’adresse 7bits du composant
12C

nn : Le nombre d’octets que I'on
souhaite envoyer au composant.
d.d,d; : La donnée n°1

d.d.d, : La donnée n°2

dndnd, : La derniere donnée

7bits 104,

r\W 10401000 envoiel octet de
LvaleurO au composant 12C d’adres

iW 1040301020025%nvoie3 octets
de valeurl0,200 et 25%u
composant 12C d’adresse 7hit34.

U

iRaaann

La commande iR> permet de lire de
données en provenance d’'un
composant I2C. Les parametres a
transmettre sont :

aaa: L’adresse 7bits du composant
12C

nn : Le nombre d’octets que I'on
souhaite lire depuis le composant.
La carte réponds en renvoyant le
nombre d’octets demandé :

VALUE=valeur i,valeur,,...valeur,

5IR10410 : Provoque la lecture die
octets depuis le composant 12C

d’adresse 7bitd04.
La carte réponds par exemple :

VALUE=88,87,17,2,4,17,19,3,15,3

Modification de la vitesse de communication avec learte Arduino

La commanddéd<xx> permet de fixer la vitesse de communication asemalte Arduino selon le paramétre
<xx> comme le montre le tableau ci dessous.

Parameétre <xx> | Vitesse de communication en bauds
00 300 bds
01 9600 bdsar la vitesse de 600 bds n’est pas supportésepagiciel Arduino*
02 1200 bds
03 2400 bds
04 4800 bds
05 9600 bds
06 14400 bds
07 19200 bds
08 28800 bds
09 38400 bds
10 57600 bds
11 115200 bds

Ce parameétre prends effet immédiatement : La répdeada carte ne peut donc plus étre recu correctesnle
logiciel qui communique avec la carte Arduino naralle pas sa vitesse de communication de maniére

adéquate. Le paramétre de vitesse est égalemeké stans la mémoire EEPROM de la carte Arduino pour
étre automatiquement restauré a chaque redématedgecarte Arduino.

*Afin d’éviter une perte de communication irrévelsitepuis le moniteur série du logiciel Arduinop’ih pas
éte implémenté la vitesse de 600 bauds car norosiéppar ce dernier !



Envoie d'un programme compilé dans un slot mémoir&EPROM
La mémoire est divisée en 33 slots numérotés d8 a
Le slot n°0 qui pointe vers la mémoire EEPROM inéede la carte Arduino est toujours disponible.

L’activation ou non des slots n°1 a 32 dépendswsoires externes installées sur les cartes EASYIC&N
EASYCONZ2. Le tableau ci-dessous récapitule les sliponibles en fonction des composants instadiees
les différentes BANK mémoire des cartes EASYCONEASYCONZ2.

Par exemple, en installant un composant 24C12Besuplacement BANKO de la carte EASYCONL1, les
slots 1 & 4 deviennent disponibles.

Les commandes<SS>et B<b> permettent de charger un programme compilé danslai de mémoire
EEPROM. Celui-ci pourra s'exécuter de maniére arten sans ordinateur connecté a la carte. Un
programme compilé est une suite d'octets appeld3ADE. Le déchiffrage des OPCODE peut se faire a
l'aide du tableau des OPCODE dans la section & His$ opcodes reconnues » a la fin de ce document.

L'envoie de la commande<SS>provoque I'entrée dans le mode chargement d'ugrgamome compilé. Le
compteur de programme s’initialise au début dursiémoire spécifie dans 'TEEPROM. L'interface attend
alors de recevoir un octets du programgfeS> spécifie le slot mémoire « cible » du programmlers le
tableau ci-dessous.

Numéro Cible dans laquelle le programme est chargé| zcs| ziced 2icizt zscagp
de slot
mémoire
<SS>
0 Dans lTEEPROM interne de lacarte arduino | o | o | o | o
1 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank O carte Easycopt) | « | o | «
2 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank O carte Easyconl) | ¢ | ¢ | «
3 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank O carte Easycopl) o | o
4 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 0 carte Easycopl) o | o
5 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 0 carte Easycopl) .
6 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank O carte Easycopl) .
7 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 0 carte Easycopl) .
8 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 0 carte Easycopl) .
9 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 1 carte Easycont) | ¢ | ¢ | «
10 Dans 'EEPROM Externe ( Bank 1 carte Easyconl)| « | « |
11 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 1 carte Easycohl) o | o
12 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 1 carte Easycohl) o | o
13 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 1 carte Easycohl) .
14 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 1 carte Easycohl) .
15 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 1 carte Easycohl) .
16 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 1 carte Easycohl) .
17 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 2 carte Easycth) o | o | .
18 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 2 carte Easycth) o | o |
19 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 2 carte Easycth) o | o
20 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 2 carte Easycth) o | o
21 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 2 carte Easycth) .
22 Dans 'EEPROM Externe ( Bank 2 carte Easycon?2) .
23 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 2 carte Easycth) .
24 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 2 carte Easycth) .
25 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 3 carte Easycon2)| « | « | «




26 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 3 carte Easycon2)| « | « | «
27 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 3 carte Easycth) o | o
28 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 3 carte Easycon2) o | o
29 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 3 carte Easycon?2) .
30 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 3 carte Easycth) .
31 Dans 'TEEPROM Externe ( Bank 3 carte Easycon2) .
32 Dans 'EEPROM Externe ( Bank 3 carte Easycon2) .

Ce programme restera en mémoire méme apres lamdp courant. Le programme peut, si on le soaihait
étre exécuté de maniére automatique a chaque degeate la carte. La réception se fait Octet paetOct
grace a la command<b> qui stocke I'octekb> dans la cible sélectionnée précédemment puisriramte
le compteur de programme d’un octet . ( L'interfacguitte chaque octet recu en renvoy20NE B<b>).

Exemples :

« L'envoie de la command€d0 provoque I'entré en mode programmation et ingé&le compteur de
programme sur le slot mémoire n°0 qui se trouvesdaeprom interne de la carte arduino. La caste e
préte a recevoir les octets du programme. La caneie“DONE F00”

« L'envoie de la command@#60 provoque I'envoie et le stockage de la valeur &@sd’eeprom
sélectionnée précédemment. Le compteur de prograestrensuite incrémenté de 1. La carte renvoie
“DONE B60”. Elle est préte a recevoir I'octet suivant.

Remarque : #60 désigne le caractere de code aBcii 6

Enregistrement du nom d’un programme stocké dans uslot mémoire EEPROM

L'envoie de la commandé<SS><NNNNNNNN>provoque le stockage du nathiNNNNNNN> ( 8
caractéres alphanumériques complétés éventuellafiesmaces ) pour le sleSS>

Exemples :

« L'envoie de la commandeRO1PORTAIL » indique que le programme s’appelle « PORTAIL nga
le slot n° 1. La carte renvoie le messdg®NE HO1PORTAIL " .

Activation ou désactivation d’un programme stocké dns un slot mémoire EEPROM

L'envoie de la commanda<SS><V>permet d’activer ou non le programme qui se traiesas le slot
mémoire<SS>.La valeur<V> spécifie si il s’agit d’activer ( 1) ou de désaer ( 0 ) le programme.

Un programme désactivé n’est pas effacé de la nrémuoais son exécution est arrétée.
Exemples :
« L'envoie de la commandeGO01 » active le programme du slot n°0
« L'envoie de la commandeG0O00 » désactive le programme du slot n°0 ( son exécsbrarréteé )

« L'envoie de la commandeG011 » active le programme du slot n°1
« L'envoie de la commandeG320 » désactive le programme du slot n°32 ( son exéewsh arrété )



Lecture des informations relatives a un slot mémoe EEPROM

L'envoie de la commandé<SS> permet de lire les informations relatives au sBfotSS> L'interpréteur
répondsVALUE=NNNNNNNN :V ouNNNNNNNN est le nom du programme stocké dans le sigtest
la valeur 1 ou 0 pour préciser si le slot est amtihon.

Exemples :

« L'envoie de la commandek00 » permet de lire le nom du programme stocké dasten®0 ainsi
gue sont état actif ou non. La carte réponds pameleVALUE=LED CLIG:1 si le slot contient un
programme ayant pour nobED CLIG et si celui-ci est actif.

Exécution des programmes stockés dans les slots m@ras EEPROM actifs

L'envoie de la commanad¢ provoque l'interprétation des programmes stodik@s les slots mémoires
EEPROM. Seul les programmes stockés dans lesmsbotpués comme actif sont exécutés. L'interprétstur e
arrété si une commande se présente sur le pastdeia carte provoquant I'arrét de tous les prognas des
slots actifs.

On peut exécuter jusqu'a 33 programmes en paal(alet n°0 a slot n°32 ). L'interpréteur est kémlent
multitache. Si le programme qui s’exécute dansoerns0 effectue une temporisation de 5 secondsa, ¢
n'aura aucune incidence sur les programmes dessasltits actifs qui s’exécuteront tout a fait ndemeent
en méme temps.

Exemples :

- L'envoie de la command€ provoque I'exécution des programmes stockés @arsdts actifs. La carte
renvoie le messag®UNNING PROGRAM” avant de lancer l'interpréteur. Si l'utilisatenvae a la
carte une commande ( par exemple la commawitie), I'exécution de l'interpréteur sera interrompue
tous les programmes s’arrétent et la commande>«sera exécuté.

Activation / Désactivation de TAUTORUN

L'envoie de la commandel provoque l'activation de TAUTORUN. L'interprétat des programmes
compilés et stocké dans les slots marqués actifmdént automatiquement a chaque reset ou mise sous
tension de la carte. L’envoie de la commam@elésactive TAUTORUN.

Exemples :

- L'envoie de la commandel active I'autorun. La carte répondDONE T1 »
- L'envoie de la commandied désactive I'autorun. La carte répond®@NE TO »

Activation / Désactivation du debuging

L'envoie de la commandegl provoque l'activation du « mode debudP®.provoque sa désactivation. Lorsque
gu’un programme compilé en EEPROM est exécuté eom guivre son déroulement pas a pas dans la eonsol
série a condition que le « mode debug » soit acéfte fonction n’est utilisée que durant la miggaint de
l'interpréteur de commande.



Liste des OPCODES reconnues

Le programme stockée dans 'TEEPROM de sauvegasiestus une forme compressée nommée OPCODE.
Celui-ci peut étre exécuté par l'interpréteur daigra totalement autonome. Les OPCODE reconnus par
l'interpréteur de la carte sont regroupés darebiedu ci-dessous :

)-

o

o

n, Fo,rma_t Signification
d'opcode||[mémoire
[ 0 || Ne rien faire |
11 | 1mvv || Affecte la valeur v (0 & 65025 ) & laighle m (14 26) |
2 |l2m || Incrémente la variable m (1 & 26) |
3 13m || Décrémente la variable m (14 26) |
4 Abm Lire I'entrée analogique b ( 0 a 255 ) et stock@seiltat dans la variable m (1 a
)
5 5om Fixe le rapport cyclique d'une broche PWM b ( ®& Ravec la valeur contenue
dans la variable m (1 a 26)
6 | 6bv || Fixe le rapport cyclique d'une broche PW/0ba 255 ) avec la valeur v (0 & 25
7 || 7bv || Sort la valeur numérique v (0 ou 1) subroche b (0 & 255 ) |
Positionne le servo moteur connecté a la broch@ & 255 ) a la position v (0 a
8 8bv 255 )
9 9bm Positionne le servo moteur connecté a la broch@ & 255 ) a la valeur contenu
dans la variable m (1 a 26)
Lit la valeur numérique sur la broche b (0 a 285 teste I'égalité avec v (0 ou 1
10 10bvoo Dans le cas ou le test est positif, le programméesa l'instruction qui se situe a Qo
octets de l'opcode actuel. oo est donc une adrelsgve appelé offset. Si la
condition n'est pas remplie, on passe a l'opcodsuju
compare la valeur de la variable m ( 1 a 26 ) daae@leur de référence v (0 a
11 11mwoo 65535 ). Dans le cas ou il y a égalité, le progransate a l'instruction qui se sitfie
a 00 octets de l'opcode actuel. oo est donc uresselrelative appelé offset. Si g
condition n'est pas remplie, on passe a l'opcodsuiu
compare la valeur de la variable m ( 1 a 26 ) daae@leur de référence v (0 a
12 12MwWoo 65535 ). Dans le cas ou m < vv , le programme saltestruction qui se situe a
octets de l'opcode actuel. oo est donc une adrelsgve appelé offset. Si la
condition n'est pas remplie, on passe a l'opcodsuiu
compare la valeur de la variable m ( 1 a 26 ) dae@leur de référence v (0 a
13 13Mwoo 65535 ). Dans le cas ou m > vv , le programme saliestruction qui se situe a
octets de l'opcode actuel. oo est donc une adrelsgve appelé offset. Si la
condition n'est pas remplie, on passe a l'opcodsuju
compare la valeur de la variable m (1 a 26 ) dae@leur de référence v (0 a
14 14mwoo 65535 ). Dans le cas ou mvv , le programme saute a l'instruction qui seesé 0(
octets de I'opcode actuel. oo est donc une adrelsdive appelé offset. Si la
condition n'est pas remplie, on passe a l'opcodsuiu
compare la valeur de la variable m ( 1 a 26 ) dae@leur de référence v (0 a
15 15Mwoo 65535 ). Dans le cas ou m >= vv , le programmeesalitnstruction qui se situe g
00 octets de l'opcode actuel. oo est donc une sslrefative appelé offset. Si la
condition n'est pas remplie, on passe a l'opcodsuiu
compare la valeur de la variable m ( 1 a 26 ) dae@leur de référence v (0 a
16 16MwVoo 65535 ). Dans le cas ou m <> vv , le programmeesalitnstruction qui se situe g
00 octets de I'opcode actuel. 0o est donc une selrefative appelé offset. Si la
condition n'est pas remplie, on passe a l'opcodsuju




17 17w Le programme est suspendu pour une temporisation dellisecondes ( 0 & 65585
)
18 || 18aa | Le programme saute & I'opcode situérzése absolue aa (1 & 65535 ) |
Lit 'entrée de la télecommande et teste I'égalitéc v ( chaine de 8 caractéres
19 1 OVVVVWAWOO complété avec des espaces ). Dans le cas ou kstgstsitif, le programme saute a
I'instruction qui se situe a 0o octets de l'opcacteiel. 0o est donc une adresse
relative appelé offset. Si la condition n'est gaaplie, on passe a l'opcode qui syit
120 120 || Vidange du tampon de la télécommande |
21 21 || Efface I'écran LCD |
22 || 22¢cr || Positionne le curseur du LCD a la posifion |
23 23sss...ss| Ecrire a partir de la position courante du cursewrd’écran LCD la chaine de
caractéres ssss...ss. Le caractere | ( pipe uiadlida fin de la chaine
24 samer Ecrire sur le LCD la valeur de la mémoire m & laifion (c,r). Les 3 caractéres 3
partir de la position (c,r) sont effacés avant diéda valeur de la variable
o5 oBvCr Ecrire sur le LCD la valeur v a la position (clrgs 3 caracteres a partir de la
position (c,r) sont effacés avant d’écrire la valeu
126 | 26h || Ecrire la date sur le LCD au format JJ/MM/Afartir de la variable horaire n°h
127 127h || Ecrire I'heure sur le LCD au format hh:mnaigsartir de la variable horaire n°h |
g 28h Lire la date et I'heure courante de I'horloge terrd®d et la copier dans la mémoife
horaire n°h ( compris entre O et 7))
129 || 29hxv || Copie la partie x de la variable horaitie dans la variable v |
30 30Rhh Calcul la durée séparant la variable horairethy et stocke le résultat dans la
2 variable horaire
31 31mer Positionne le curseur de I'écran LCD a la posit@n) et écris la valeur de la
température dans la mémoire m en convertissanten °
32 30ver Positionne le curseur de I'écran LCD a la posit@n) et écris la valeur de la
température contenu dans v en convertissant en °C
33 33mer Positionne le curseur de I'écran LCD a la posit@mr) et écris la valeur de la
luminosite dans la mémoire m en convertissant en Lu
34 34ver Positionne le curseur de I'écran LCD a la posit@mn) et écris la valeur de la
luminosit contenu dans v en convertissant en Lux
Produit un son sur la broche b de fréequence feaetutée dd. Cette commande ept
35 35bffdd préemptive et fige I'exécution en parallele degpaonmes actifs jusqu’a la fin dg
la production du son.
Lit la distance a I'aide d’'un capteur ultrasonoi@-BR04 connecté a la broche
36 36tdm trigger (t) et a la broche distance ou echo (dY@tke la valeur de la distance en|cm
dans la variable m
Effectuer un test entre les deux variable m eDans le cas ou le test est vrai , |g
programme saute a l'instruction qui se situe aabet® de I'opcode actuel. oo est
donc une adresse relative appelé offset. Si laitondh'est pas remplie, on pass¢ a
l'opcode qui suit. On choisit le test a effectu€a@e du paramétre t comme
indiqué dans le tableau ci-dessous :
Parametre t | Le test effectué
37 37mntoo - m=n
> m>n
< m<n
S m >=n
i m<=n
! m<>n




38

38Impn

Effectue une opération arithmétique sur les vagiablet n et stocke le résultat dans

la variable |. p est le paramétre qui indique quefération I'on souhaite effectuer

selon le tableau ci-dessous :

Paramétre p

L’opération effectuée

+ l=m+n
- l=m—n
* l=m*n
/ I=m/n
139 | || Réservé pour openorganigram |
40 || 40anbl...bn || Ecrire les n octets bl...bn vers le cmapt 12C d’adresse a |
Lire un octet (du registre courant) d'un compodatt d’adresse a et le comparef a
la valeur v. Dans le cas ou le test est positifirigramme saute a l'instruction q
41 41avoo e ! . ' HL
se situe a 0o octets de I'opcode actuel. oo est ulod adresse relative appelé offset
Si la condition n'est pas remplie, on passe addpqui suit
42 | 42arm || Ecrire le contenu de la variable m versggstre r du composant 12C d’adresse ja
255 255 Arréte I'exécution du programme, La carte retowmattente d'une nouvelle
commande




